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本 书 特色 


本 书 作 者 Mukhtar Ahmad 长 
期 致力 于 高 性 能 以 及 多 象限 运行 
传动 系统 的 研究 领域 。 

本 书 涉 及 多 种 电机 类 型 ， 包 
括 异 步 电 机 、 同 步 电 机 、 永 磁 电 
机 、 开 关 磁 阻 电机 以 及 多 相 异 步 
电机 等 ; 根据 各 类 电机 的 不 同 特 
性 ， 介 绍 了 多 种 建 模 方式 ， 包 括 
各 种 电机 的 静态 模型 、 动 态 模 
型 、 空 间 矢 量 模型 以 及 不 同 参 考 
坐标 系 内 的 各 类 模型 ; 针对 不 同 
系统 配置 和 要 求 ， 介 绍 了 多 种 控 
制 方式 ， 包 括 压 频 控制 、 磁 通 及 
转 矩 控制 、 矢 量 控制 、 无 速度 传 
感 器 控制 以 及 弱 磁 控制 等 。 此 
外 ， 本 书 对 于 模糊 控制 以 及 神经 
网 络 控制 等 电气 传动 领域 内 新 近 
引入 的 概念 也 都 有 所 涉猎 

由 于 书 中 对 于 各 类 概念 一 公 
式 以 及 算法 的 介绍 详尽 且 推 导 清 
晰 ， 因 此 可 以 作为 工业 自动 化 和 
传动 专业 学 生 的 辅助 教材 使 用 
同时 ， 全 书 内 容 与 工业 应 用 结合 
密 ， 始 终 以 实际 需求 为 出 发 点 
出 问题 及 解决 方案 ， 因 而 同样 
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本 书 以 综合 的 视角 解读 了 高 性 能 交流 传动 系统 。 全 书 共 分 8 章 ， 主 要 
阐述 了 电气 传动 系统 基本 理论 、 寞 步 电 动机 及 同步 动机 模型 的 建立 、 
步 电动 机 传动 系统 的 矢量 控制 、 蜡 步 电动 机 的 直接 转 矩 控制 和 无 速度 传 感 
器 控制 、 永 磁 电动 机 的 控制 、 并 关 磁 阻 电动 机 传动 系统 (SRM) 、 多 相交 
流传 动 系统 的 控制 、 交 流 电动 机 的 模糊 控制 和 神经 网 络 控制 等 。 此 外 ， 还 
给 出 了 相应 的 案例 分 析 。 全 书 各 部 分 内 容 相互 渗透 ， 有 机 结合 ， 有 助 于 读 
者 正确 理解 高 性 能 交流 传动 系统 

本 书 既 可 作为 大 专 院 校 教师 研究 生 、 本 科 类 的 教材 使 用 ， 同 时 也 可 
作为 工业 领域 专业 研发 人 员 的 参考 资料 。 另 外 ， 本 书 针 对 无 速度 传感器 控 
制 及 直接 转 矩 控制 方式 的 内 容 也 可 供 专注 于 该 领域 的 研究 人 员 作为 参考 。 
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伴随 新 型 电力 电子 器 件 以 及 全 数字 信号 处 理 器 的 出 现 ， 在 工业 领域 内 特别 是 在 
对 传动 系统 调 速 性 能 要 求 较 高 的 应 用 场合 中 ， 由 调 速 装置 驱动 的 各 类 交流 电动 机 得 
到 了 越 来 越 广泛 的 应 用 。 本 书 作 者 以 此 为 着 眼 点 ， 针 对 各 种 类 型 的 高 性 能 交流 传动 
系统 进行 了 介绍 和 分 析 。 

全 书 内 容 涵盖 广泛 ， 涉 及 多 种 电动 机 类 型 ， 包 括 异 步 电 动机 、 同 步 电 动机 、 永 
磁 电 动机 、 开 关 磁 阻 电 动机 以 及 多 相 异 步 电动 机 等 ; 根据 各 类 电动 机 的 不 同 特 性 ， 
介绍 了 多 种 建 模 方式 ， 包 括 各 种 电动 机 的 静态 模型 、 动 态 模型 、 空 间 矢 量 模型 以 及 
不 同 参 考 坐 标 系 内 的 各 类 模型 ;针对 不 同系 统 配置 和 要 求 ， 介 绍 了 多 种 控制 方式 ， 
包括 压 频 控制 、 磁 通 及 转 矩 控制 、 矢 量 控制 、 无 速度 传感器 控制 以 及 弱 磁 控制 等 。 
此 外 ， 本 书 对 于 模糊 控制 以 及 神经 网 络 控制 等 电气 传动 领域 内 新 近 引入 的 概念 也 都 
有 所 涉 猫 。 

由 于 书 中 对 于 各 类 概念 、 公 式 以 及 算法 的 介绍 详尽 且 推导 清晰 ， 因 此 可 以 作为 
工业 自动 化 和 传动 专业 学 生 的 辅助 教材 使 用 。 同 时 ， 全 书 内 容 与 工业 应 用 结合 紧 
密 ， 始 终 以 实际 需求 为 出 发 点 提出 问题 及 解决 方案 ， 因 而 同样 可 以 作为 工业 或 科研 
领域 内 专业 人 员 的 参考 资料 。 

受 限于 译 者 本 人 的 专业 知识 和 英语 水 平 ， 在 全 书 翻译 过 程 中 难免 出 现 识 误 及 芍 
漏 ， 真 诚 地 希望 能 够 得 到 广大 读者 的 及 时 指正 。 
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对 于 大 多 数 电气 传动 系统 而 言 ， 调 速 性 能 都 是 最 为 重要 的 系统 要 求 之 一 。 在 早 
期 的 工业 应 用 中 ， 只 有 直流 电动 机 在 运行 中 对 调 速 控制 的 范围 和 精度 有 较 高 的 要 
求 ， 此 类 传动 系统 被 称 为 高 性 能 传动 系统 。 传 统 的 交流 电动 机 由 于 其 高 耦合 度 的 非 
线性 特性 ， 通 过 普通 控制 方式 无 法 实现 快速 的 动态 响应 。 然 而 ， 由 于 近期 新 型 电力 
电子 器 件 以 及 数字 信和 号 处 理 器 的 引入 ， 交 流 电动 机 也 开始 被 更 多 地 应 用 于 高 性 能 传 
动 系统 中 。 磁 场 控制 方式 及 矢量 控制 方式 使 传统 交流 电动 机 的 动态 性 能 得 到 了 根本 
性 的 改善 。 其 中 ， 矢 量 控制 方式 的 出 现 ， 使 异步 或 同步 电动 机 的 控制 方式 与 分 励 式 
直流 电动 机 的 控制 方式 变 得 相似 起 来 。 最 近 ， 在 人 工 智 能 领域 方面 的 新 技术 也 为 电 
气 传 动 系统 的 性 能 提升 做 出 了 贡献 。 

本 书 以 综合 的 视角 解读 高 性 能 交流 传动 系统 。 它 既 可 作为 研究 生 类 的 教材 使 
用 ， 同 时 也 可 作为 工业 领域 专业 研发 人 员 的 参考 资料 。 另 外 ,本 书 针对 无 速度 传 感 
器 控制 及 直接 转 矩 控制 方式 的 内 容 也 可 供 专 注 于 该 领域 的 研究 人 员 作 为 参考 。 书 内 
包含 了 基于 MATLAB/SIMULINK 对 电气 传动 系统 进行 建 模 、 分 析 及 控制 的 应 用 实 
例 。 书 中 列举 的 若干 基本 原则 使 读者 对 高 性 能 交流 传动 系统 的 本 质 有 了 更 深入 的 理 
解 。 本 书 将 针对 无 速度 传感器 控制 的 交流 传动 系统 给 予 重点 介绍 ， 因 为 此 类 系统 在 
具有 低 造 价 、 高 可 靠 性 的 同时 兼 具 较 好 的 控制 性 能 。 

本 书 的 主要 内 容 分 为 8 MITER, 55 1 章 主要 阐述 了 电气 传动 系统 的 基本 理 
论 、 工 业 应 用 的 基本 要 求 以 及 不 同 负载 的 动态 特性 等 基础 知识 。 由 于 异步 电动 机 是 
传动 系统 中 最 为 常用 的 交流 电动 机 ， 因 此 在 第 2 章 中 着 重 讨论 异步 电动 机 建 模 的 问 
题 。 在 该 章节 中 针对 不 同 参考 系 中 异步 电动 机 的 动态 模型 做 了 分 析 ， 同 时 还 讨论 了 
其 状态 空间 模型 在 仿真 运算 中 的 应 用 。 在 第 3 章 中 ， 基 于 空间 矢量 控制 方式 ， 分 别 
将 异步 和 同步 交流 电动 机 的 动态 结构 转化 为 相应 的 分 励 补偿 直流 电动 机 模型 并 加 以 
分 析 。 第 4 章 着 重 讨论 异步 电动 机 的 无 速度 传感器 控制 方式 及 直接 转 矩 控制 方式 。 
第 5 章 介 绍 了 永 磁 同 步 电 动机 及 无 刷 直 流 电 动机 的 矢量 控制 以 及 直接 转 矩 控制 。 由 
于 上 述 两 类 电动 机 在 工业 领域 中 的 应 用 越 来 越 广泛 ， 为 此 ， 在 文中 针对 这 两 种 电动 
机 的 控制 策略 分 别 进行 了 详尽 的 论述 。 

在 第 6 章 中 主要 介绍 开关 磁 阻 电动 机 。 开 关 磁 阻 电 动机 最 早 发 明 于 1850 年 ， 
自 1980 年 以 来 在 调 速 驱动 的 应 用 领域 重新 得 到 了 越 来 越 多 的 应 用 。 开 关 磁 阻 电 动 
机 具有 诸多 优点 ， 例 如 效率 高 、 功 率 和 覆盖 范围 广 、 适 应 严酷 工 况 等 。 本 章 中 针对 开 
关 磁 阻 电动 机 的 运行 特点 、 配 置 方式 、 仿 真 及 控制 策略 等 进行 了 分 析 ， 特 别针 对 无 
速度 传 感 需 运 行 时 的 控制 策略 做 了 介绍 。 第 7 章 对 不 同 应 用 场合 中 的 多 象限 运行 传 































































































a 
ai] 
一 





动 系统 进行 了 讨论 。 第 8 章 重 点 介绍 高 性 能 传动 系统 中 运用 到 的 模糊 逻辑 控制 及 神 
经 网 络 控制 方法 。 

本 书 所 涉及 的 理论 及 实例 均 为 作者 本 人 在 印度 阿里 格 尔 AMU 大 学 及 马来西亚 
UPM 大 学 教授 研究 生 课程 时 所 用 内 容 。 我 本 人 同时 长 期 致力 于 高 性 能 以 及 多 象限 
运行 传动 系统 领域 的 研究 。 衷 心 感谢 电工 学 会 主席 团 及 AMU 大 学 副 校 长 支持 我 在 
教学 之 余 完 成 此 书 。 同 时 ， 衷 心 感谢 我 麦子 Maimoona 对 我 写作 的 支持 与 陪伴 。 


Mukhtar Ahmad 
于 印度 阿里 格 尔 
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1.1. 电气 传动 系统 简介 


TE 20 世纪 80 年 代 之 前 ， 国 内 外 绝 大 多 数 工业 及 生产 领域 应 用 到 的 交流 电动 机 
均 被 设计 为 恒 速 运行 ， 然 而 恒 速 系统 用 作 调 速 运 行 时 的 效率 极 低 。 近 年 来 ， 随 着 电 
力 电子 开关 元 器 件 的 发 展 以 及 微 处 理 器 应 用 成 本 的 降低 ， 使 基于 频率 调制 的 电气 传 
动 系统 被 越 来 越 广 泛 地 应 用 在 各 种 宽频 调 速 的 场合 。 在 现代 工业 控制 领域 , 对 于 调 
速 系统 速度 、 转 和 矩 以 及 位 置 控制 的 准确 度 和 连续 性 要 求 日 益 增 强 ， 进 而 要 求 系统 具 
有 更 加 优异 的 稳 态 特性 、 瞬 态 响 应 以 及 传动 效率 。 工 业 负 和 载 的 类 型 可 分 为 恒 转 矩 
型 、 恒 功率 型 或 转 矩 为 速度 函数 型 等 。 电 气 传动 系统 首选 电动 机 作为 传动 部 件 ， 因 
其 具有 以 下 优点 : 可 安装 到 与 负载 非常 接近 的 地 点 ; 通过 电 控 系统 可 运行 在 任意 指 
定 的 速度 下 ; 起 动 和 反 转 切换 的 时 间 都 非常 短暂 。 同 时 ， 电 气 传动 系统 选用 的 电动 
机 ， 可 覆盖 功率 由 几 瓦 到 数 百 千瓦 的 宽广 范围 。 男 外 ， 电 动机 的 速度 - 转 矩 特性 能 
够 依照 负载 特性 的 改变 而 迅速 调整 。 

现代 电气 传动 系统 通常 由 以 下 四 个 部 分 组 成 . 

(1) 电动 机 ; 

(2) 电力 电子 变 流 需 ; 

(3) 控制 器 ; 

(4) Dita E (BIA AL). 

上 述 各 部 分 将 在 本 草 后 续 章 节 内 分 别论 述 。 


1.2 电动 机 









































在 电气 传动 系统 中 ， 常 用 的 电动 机 可 分 为 以 下 几 种 类 型 ， 

(1) 直流 电动 机 : 并 励 电 动机 、 串 励 电 动机 、 复 励 电 动机 、 分 励 电 动机 及 开关 
磁 阻 电动 机 等 ; 

(2) 交流 电动 机 : 异步 电动 机 、 同 步 电 动机 、 永 磁 电 动机 及 开关 磁 阻 电动 机 
等 ; 

(3) 特种 电动 机 ， 如 步 进 电动 机 等 。 

在 不 同 的 应 用 场合 选用 的 电动 机 类 型 也 不 同 ， 主 要 应 考虑 如 下 因素 : 

e 负载 的 速度 - 转 矩 特性 ; 
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e 起 动 和 运行 功 耗 ; 

e 备品 备件 及 维护 人 员 要 求 ，; 
e 峰值 转 矩 过 载 能 力 ; 

e 电动 机 耐 热 等 级 。 


1.3 WS EMA 


调 速 传动 系统 以 其 更 高 的 效率 和 性 能 在 工业 领域 中 得 到 了 广泛 的 应 用 ， 而 系统 
所 用 的 电力 电子 变 流 器 的 选 型 及 控制 通常 由 所 选 传动 电动 机 的 类 型 来 决定 。 

应 用 于 调 速 传动 (ASD) 系统 的 电力 电子 变 流 器 可 以 分 为 以 下 两 大 类 型 . 

(1) 可 控 整 流 器 : 由 固定 单 相 / 三 相 供电 ， 提 供 可 控 的 直流 电压 输出 ; 

(2) DC/AC 逆 变 器 : 在 所 需 频率 上 提供 可 控 的 交流 电压 或 电流 输出 ， 其 直流 
供电 来 自 电 池 组 或 二 极 管 整流 器 。 

选择 适宜 的 电力 电子 变 流 器 (PEC) 类 型 与 所 选 电 动机 匹配 是 非常 重要 的 。 电 力 
电子 变 流 器 电流 等 级 需 满足 所 选 电动 机 稳 态 及 峰值 转移 对 应 的 电流 大 小 ， 同 时 电压 
等 级 需 满 足 电动 机 端 最 高 电压 峰值 。 由 于 本 书 重 点 论述 交流 电动 机 的 传动 系统 ， 故 
以 下 所 讨论 的 变 流 央 类 型 基本 属于 DC/AC 3f 2538, 

1.3.1 调 速 传动 系统 中 的 逆 变 器 

在 多 数 工 业 场合 中 ， 交 流传 动 系统 都 被 要 求 在 不 同 的 速度 下 运行 。 为 了 达到 调 
速 的 目的 ， 需 要 由 逆 变 器 提供 可 变 电 压 及 可 变频 率 的 电源 。 综 上 所 述 ， 逆 变 器 可 按 
广义 分 为 两 种 类 型 : 电压 源 型 逆 变 器 以 及 电流 源 型 道 变 器 。 

两 者 相 比 ， 电 压 源 型 逆 变 器 (VSI) 的 应 用 更 为 普遍 。 电 压 源 型 逆 变 器 的 电压 控 
制 通常 采用 脉冲 宽度 调制 (Pwlse Width Modulation, MPK PWM) 电路 实现 。 电 流 源 
型 逆 变 器 ( CST) 为 电动 机 端 提 供 经 开关 波形 调制 过 的 电流 供电 ， 并 通过 直流 母线 上 
所 带 的 大 容量 电感 保持 该 电流 输出 。 
1.3.1.1 三 相 桥 式 逆 变 器 

图 1-1 所 示 为 三 相 电压 源 型 桥 式 逆 变 器 原理 图 。 交流 电压 经 整流 器 整流 后 ， 供 
给 桥 式 逆 变 器 的 直流 输入 。 同 














































































































时 ， 直 流 母线 输入 端 并 联 一 个 

较 大 的 电力 电容 器 ， 用 来 缓冲 | ^ ^ 5 5 
逆 变 器 工作 时 产生 的 充电 电流 —]s E 5 
冲击 ， 且 该 电容 需 容 量 较 大 ， 4 6 2 
通常 可 达 2000 ~ 10000uF, — ICA IKA IKA 

组 串联 电感 被 用 于 限制 故障 电 


























流 ， 用 于 驱动 异步 电动 机 的 北 
变 回 ， 一 般 需要 采用 例如 BIT, ns NE 








MOSFET, IGBT 或 GTO 等 类 型 的 门 极 可 关 断 半导体 闸 流 管 。 如 果 采 用 以 上 类 型 的 
器 件 ， 则 在 每 相 外 接 控 制 回 路 内 还 需要 增加 至 少 一 个 晶闸管 和 一 个 电容 器 ， 同 时 又 
要 增加 相应 电感 用 于 控制 电容 器 极 性 切换 。 因 此 ， 类 似 以 上 带 外 部 换 相 的 晶闸管 较 
少 应 用 。 

现在 ,除了 某 些 大 功率 应 用 场合 必须 在 逆 变 回路 中 采用 门 极 可 关 断 (GTO) 唱 
闸 管 之 外 ， 晶 体 管 已 经 基本 取代 了 半导体 闸 流 管 。 六 阶 电压 逆 变 电路 的 工作 原理 如 
图 1-1 所 示 。 由 六 只 晶体 管 和 六 只 二 极 管 组 合 输出 三 相 调制 电压 的 电路 ， 可 以 在 
180° 导 通 角 或 120° 导 通 角 两 种 模式 下 运行 。 由 于 180" 导 通 角 在 各 种 工作 状态 下 均 
具有 更 好 的 开关 利用 率 ， 并 能 够 提供 更 高 的 输出 电压 ， 因 此 这 种 方式 的 应 用 更 为 广 
Zo 

在 180" 导 通 角 工 作 时 ， 任 意 时 刻 均 有 三 只 晶体 管 处 于 导 通 状态 。 在 360° 工 作 
周期 内 共有 六 种 导 通 方式 ， 每 种 导 通 方式 持续 60"。 六 只 晶体 管 按 其 依次 导 通 顺序 
的 编号 如 下 : 1-2-3, 2-34, 34-5, 4-5-6, 5-6-1 及 6-1-2。 即 1、2、3 SAKE 
第 一 个 60° 角 周期 内 导 通 ,然后 是 2、3、4 号 晶体 管 在 下 一 个 60° 周 期 内 导 通 ， 以 
此 类 推 。 


1.4 控制 器 


通过 控制 器 将 电动 机 特性 与 负载 实际 运行 进行 匹配 ， 现 在 已 针对 不 同 电动 机 的 
驱动 形式 开发 出 多 重 控制 策略 。 电 气 控制 器 通过 控制 变 流 器 的 电流 、 电 压 、 磁 链 及 
转 矩 输出 达到 控制 目的 。 相 应 传感器 将 测量 到 或 计算 出 的 电压 、 电 流 、 磁 通 量 反 馈 
给 控制 器 。 传 感 吕 输入 的 信号 由 电源 输入 端 和 变 流 器 输出 端 取 得 。 控 制 融 输出 用 于 
调节 改善 变 流 器 的 工作 状态 (例如 提高 功率 因数 、 降 低 谐 波 等 ) 。 

由 运动 传 感 带 提供 与 位 置 、 速 度 或 转 矩 相关 的 状态 变量 反馈 。 运 动 控 制 带 输 入 
信号 由 运动 传 感 带 提供 ， 其 输出 信号 用 于 控制 相关 速度 、 位 置 或 转 矩 输出 。 电 气 控 
制 顺 和 运动 控制 融 结合 使 用 ， 并 且 通 过 数字 -模拟 量 输 出 电路 来 实现 控制 目的 。 当 
前 的 趋势 是 采用 微 处 理 需 或 数字 信和 号 处 理 吉 (Digital Signal Processor， 简 称 DSP) E 
为 控制 顺 ， 尤 其 是 在 高 性 能 传动 系统 中 的 应 用 更 为 广泛 。 


1.5 负载 


电气 传动 系统 需要 将 电动 机 特性 与 负载 特性 很 好 地 匹配 方 可 运行 。 负 载 特性 可 
由 转 和 矩 -速度 、 转 矩 -时 间 、 速 度 - 时 间或 者 位 置 -时 间 的 关系 曲线 加 以 描述 。 
1.5.1 典型 负载 的 转 矩 -速度 曲线 

大 多 数 工 业 负载 的 转 抢 -速度 特性 ， 通 常 可 以 归纳 为 以 下 四 个 类 型 ( 见 岁 1- 
a 
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a) 恒 转 和 矩 类 型 ; 

b) 转 矩 与 速度 成 线性 比例 关系 类 型 ; 
c) 转 抢 与 速度 二 次 方 成 比例 关系 ; 
d) 转 矩 与 速度 成 反比 例 关 系 。 


awo f xx 人 











| HB HB 








a) TURPE fA S b) 转 矩 与 速度 成 线性 比例 


xXx |. 速度 | 
st N Ht 


o) AB 5 38 8E 00 BL Bil d) 转 矩 与 速度 成 反比 例 














图 1-2” 典型 负载 的 转 矩 -速度 特性 


负载 的 转 矩 -速度 特性 ， 从 本 质 上 来 说 取决 于 负载 的 具体 应 用 方式 。 低 速 起 重 
机 、 活 塞 式 压 缩 机 、 带 式 输 送 机 等 均 表现 为 恒 转 矩 负载 特性 ( 即 与 速度 无 关 )。 混 
料 器 、 搅 拌 器 、 带 恒 负 载 的 分 励 直 流 发 电机 、 涡 流 制 劲 器 以 及 压延 机 等 的 负载 转 
和 矩 ， 则 表现 出 与 速度 成 线性 比例 关系 的 特性 。 例 如 风扇 、 船 用 螺旋 桨 、 压 缩 机 等 负 
载 转 矩 则 与 速度 的 二 次 方 成 正比 关系 。 而 类 似 提 升 机 、 卷 取 机 、 和 车床 、 拉 丝 机 等 的 
负载 转 矩 则 与 速度 成 反比 例 关 系 。 上 述 的 大 多 数 负 载 在 起 动 时 ， 都 需要 额外 的 出 力 
用 来 克服 静态 摩擦 阻力 亦 或 称 为 粘 涡 阻力 ， 此 时 的 电动 机 出 力 被 称 为 起 步 转 矩 。 电 
气 传动 系统 需要 将 电动 机 的 速度 - 转 矩 特性 与 负载 特性 匹配 方 可 正常 运行 。 因 此 ， 
电动 机 及 变 流 器 的 选 型 均 应 遵循 以 上 原则 。 同 时 ， 电 动机 对 机 械 负 载 的 匹配 ， 既 应 
考虑 正常 运行 的 稳 态 ， 同 时 还 需要 考虑 各 种 瞬 态 情况 。 








O JPA 1-2c 有 误 ， 此 处 为 译 者 重新 画 的 新 图 。 一 一 译 者 注 











1.6 负载 的 动态 特性 和 稳 态 特性 


当 电动 机 驱动 机 械 负 载运 行 时 ， 若 电动 机 输出 的 转 矩 与 负载 转 矩 相等 ， 则 系统 
达到 恒 速 工作 状态 。 当 电动 机 与 负载 刚性 连接 时 ， 调 节 其 动态 的 基本 方程 式 如 下 所 
Zh: 


dw 
ie ee (1-1) 


AF, TB LAL EAE AE; TUS CB ee; J 为 电动 机 轴 系 转动 惯量 ， 是 电 
动机 和 负载 对 电动 机 轴 的 转动 惯量 之 和 ; o WARE, TERRE, HH, ER 
转 矩 包括 静态 摩擦 转 矩 、 库 仑 摩擦 转 矩 、 粘 性 摩擦 转 矩 以 及 机 械 摩 擦 转 矩 等 。 辱 摩 
擦 转 矩 与 速度 成 近似 比例 关系 ， 则 有 


dw 
Jo, Ty Bo (1-2) 


电动 机 负载 的 稳 态 稳定 性 可 由 线性 化 方程 式 (1-2) 得 出 。 为 评估 电动 机 负载 系 
统 的 稳定 性 ， 可 参考 图 1-3 中 所 示 电 动机 和 负载 端的 速度 - 转 矩 曲线 ， 其 中 曲线 交 
又 点 为 平衡 点 。 要 检验 系统 在 平衡 点 处 是 否 稳定 ， 需 要 对 速度 做 小 幅 变化 。 如 果 作 
用 于 电动 机 端的 系统 转 矩 方向 与 保持 系统 回 有 状态 方向 相同 ， 则 系统 在 该 平衡 点 处 
稳定 ， 反 之 则 不 稳定 。 

用 下 图 1-3 中 电动 机 负载 系统 的 速度 - 转 和 矩 曲 线 为 例 ， 系 统 稳定 性 分 析 如 下 : 

图 1-3a 中 ，A 点 为 系统 稳定 点 ， 因 为 在 A 点 处 如 果 速 度 小 幅 增加 ， 则 根据 曲 
线 趋势 电动 机 转 和 矩 将 大 于 负载 转 矩 ， 从 而 驱动 负载 加 速 ， 进 而 使 系统 回 到 A 点 。 
同 理 ，B 点 也 是 系统 稳定 点 。 而 C 点 根据 以 上 原则 判断 ， 则 为 不 稳定 点 。 按 照 上 述 
的 分 析 方 法 , 在 C 点 处 若 速度 减 小 ， 则 电动 机 转 和 矩 依 曲线 趋势 将 小 于 负载 转 矩 ， 
进而 使 系统 速度 进一步 减 小 ， 从 而 无 法 回 到 平衡 点 处 。 


速度 
> HB 


a) TUB b) 


图 1-3” 电动 机 负载 系统 的 速度 - 转 矩 曲线 





速度 





























© 原 书 中 图 1-3 Aik, YER A, B, C 点 标注 。 一 一 译 者 注 
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TE A 点 处 ， 系 统 稳 态 稳定 性 的 数 态 表示 如 下 


d 
T, - T, + Bo H7 20 (1-3) 
i 





假设 式 (1-3) 中 的 8 可 和 忽略， 则 来 自 供电 、 负 载 或 传动 系统 任意 处 的 一 个 微小 
扰动 将 导致 等 式 值 的 微小 变化 量 : ATu, AT, 及 Aw。 因 此 ， 式 (1-1) 可 变换 为 


d(@ + Aw) 
(Ty ATI DE Par) ss (14) 
或 
dAw 
Pa = AT, - AT, (1-5) 


如 果 偏 差 量 很 小 ， 则 电动 机 和 负载 的 速度 - 转 矩 曲线 可 近似 为 线性 关系 ， 进 而 有 
dT, dT, 
AT, = Hr HAT = (Eo (1-6) 
do do 


AF, dTy/do 及 dT, /de 为 平衡 点 处 电动 机 和 负载 转 和 矩 的 导数 。 从 而 ， 式 (1-5) 可 
变换 为 





PES ka) «5-7 la eo (1-7) 
dt do dw 
式 (1-7 ) 为 一 阶 线性 微分 方程 。 在 上 =0 时 刻 ， 如 果 速 度 的 初始 偏差 量 为 Aw, WX 
(1-7) 的 结果 为 
Aw = soverp{ 1 =} (1-8) 
J \dow dow 


24 Aw 趋 近 于 0 的 同时 ， 时 间 t 趋 于 无 限 大 ， 此 时 系统 在 该 运行 点 处 趋 于 稳定 。 
需要 注意 ， 在 这 种 情况 下 式 (1-8) 中 指数 exp 符号 必须 为 负 ， 或 者 此 时 


— > 一 一 (1-9) 


[59 1.1] o 
一 台 直 流 并 励 电 动机 具有 以 下 速度 - 转 矩 特性 : 

w =200 -0.17。 式 中 ,7 为 电磁 转 和 矩 。 负 载 的 速度 - 

FESR RAN: e =27,。 在 电动 机 运行 点 处 计算 其 

速度 及 转 矩 ， 并 检验 该 系统 的 稳定 性 。 y 
i. 


此 处 =0， 因 此 7=7 时 ， 达 到 平衡 点 ， 即 TRA ele 
的 速度 - 转 矩 曲线 


























w 
Pr UM (1-10) 


亦 即 
w =190. 476rad/s 
则 电动 机 处 于 该 运行 点 时 的 转 和 矩 可 由 以 上 推导 得 出 
T =@/2 =190. 476/2 295.238N * m 


要 检验 该 点 处 的 系统 稳定 性 ， 由 已 知 dm /dw 22, H. dT/de = -10 ， 即 可 得 
到 系统 在 该 点 处 稳定 。 该 系统 的 图 形变 化 表示 见 图 1-4。 


1.7 多 象限 运行 系统 


由 于 工艺 要 求 ， 电 气 传动 系统 可 能 单 向 运行 也 可 能 需要 双向 运行 。 因 此 ， 电 动 
机 同样 有 可 能 运行 在 两 种 状态 下 ， 即 运行 状态 或 制 动 状态 。 在 运行 状态 下 ， 电 动机 
将 电能 转化 为 机 械 能 ， 其 转 矩 与 运行 方向 一 致 ;在 制 动 状态 下 ， 电 动机 将 机 械 能 
化 为 电能 ， 其 转移 与 运行 方向 相反 。 此 时 ， 由 














ok 
电动 机 产生 的 能 量 本 质 上 是 转 和 矩 和 速度 的 乘积 。 正 向 制 动 正 向 运行 
如 果 转 矩 和 速度 同 为 正 向 或 同 为 负 向 ， 则 系统 I I 
处 于 运行 状态 下 ;如果 转 矩 方向 与 速度 方向 相 - 








反 ， 则 电动 机 处 于 制 动 状态 下 。 如 图 1-5 所 示 ， 
即 为 多 象限 运行 的 电气 传动 系统 。 在 工 象限 内 
运行 时 ， 转 和 矩 和 速度 同 为 正 号 ， 系 统 正 向 运行 。 
同 理 ， 亚 象限 运行 时 ， 转 矩 和 速度 同 为 负 号 ， 图 1-5 传动 系统 的 多 象限 运行 
ARIST, AANA BTN, Fe 
速度 的 符号 相反 ， 因 此 系统 运行 在 制 动 状 态 。 

当 系统 处 于 运行 状态 时 ， 电 能 由 电源 流向 电动 机 ; 反之 ， 当 系统 处 于 制 动 状 态 
时 ， 如 果 采 用 了 能 量 再 生 制 动 装置 ， 则 电能 由 电动 机 流向 电源 。 在 这 种 情况 下 ， 电 
力 电子 变 流 咒 必须 采用 能 够 处 理 双 向 电流 的 设计 。 尖 系统 动态 制 动 时 ， 电 动机 - 负 
载 系统 的 动能 在 电动 机 转子 和 制 动 电阻 上 转化 为 热能 并 消耗 。 


1.8 工作 制 及 电动 机 额定 值 


sf; M W Siaa 








如 果 要 驱动 某 个 特定 负载 ， 应 基于 电动 机 的 热 负载 能 力 来 选择 电动 机 额定 值 。 
所 选 电动 机 的 容量 必须 与 负载 要 求 相 匹配 ， 且 其 静态 温 升 必须 处 在 规定 允许 范围 
内 ,该 温 升 的 允许 范围 取决 于 电动 机 绝缘 的 耐 热 等 级 。 无 论 从 经 济 性 或 后 期 维护 保 
养 的 角度 考虑 ， 为 传动 系统 选择 合适 的 额定 功率 的 电动 机 都 是 非常 重要 
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的 。 

通常 生产 广 家 标识 的 电动 机 额定 功率 ， 均 适用 于 连续 负载 工 况 。 然 而 在 实际 应 
用 中 ， 很 多 情况 下 电动 机 并 不 需要 连续 工作 。 

针对 上 述 情况 的 负载 折算 方法 ， 归 类 总 结 为 以 下 八 种 : 

(1) 连续 负载 ; 

(2) 短 时 负载 ; 

(3) 间歇 周期 性 负载 

(4) 间歇 周期 性 负载 带 起 动 ; 

(5) 间歇 周期 性 负载 带 起 动 / 制 动 ; 

(6) 周期 性 连续 运行 负载 ; 

(7) 周期 性 连续 运行 负载 带 起 动 / 制 动 ; 

(8) 连续 负载 带 周 期 性 速度 调节 。 

图 1-6 所 示 即 为 连续 负载 工 况 下 ， 负载 对 时 间 的 变化 曲线 。 











负载 负载 
时 间 时 间 
a) b) 
"| 负载 
时 间 | | 
时 间 
c) d) 
负载 
时 间 





到 1-6 负载 -时 间 变 化 曲线 











电动 机 额定 功率 的 选 型 应 该 基于 电动 机 热 负载 的 大 小 ， 而 电动 机 热 负载 的 大 小 
又 取决 于 该 负载 -时 间 曲 线 内 定义 的 电动 机 工作 制 ( 即 占 空 比 ) 类 型 。 电 动机 内 的 电 
流 大 小 取决 于 负载 的 强度 ， 而 由 电流 产生 的 热量 取决 于 电流 的 强度 及 其 所 产生 的 时 





间 长 短 。 考 虑 到 电动 机 内 部 电流 产生 的 热量 将 导致 电动 机 的 温 升 提高 ， 当 电动 机 本 
身 温度 高 于 外 界 环 境 温度 时 ， 电 动机 开始 向 外 散热 。 当 电动 机 的 发 热量 与 其 对 外 界 
的 散热 量 相 等 时 ， 电 动机 温度 达到 稳 态 温 升 。 因 此 ， 电 动机 的 稳 态 温 升 必须 处 于 电 
动机 绝缘 材料 相应 等 级 允许 的 温 升值 范围 内 。 

为 连续 负载 的 工 况 选择 电动 机 的 额定 功率 ， 需 要 掌握 负载 的 最 大 连续 运行 功 
耗 。 对 比 该 功率 ， 在 市 场 可 选 的 电动 机 额定 功率 范围 内 ， 应 选择 高 于 该 功率 的 最 近 
额定 功率 等 级 的 电动 机 。 

对 于 短 时 负载 而 言 ， 电 动机 运行 时 间 与 其 总 在 线 时 间 相 比 只 占 很 小 的 比例 ， 
而 且 电动 机 二 次 起 动 前 ， 又 拥有 较 长 的 冷却 时 间 。 在 这 种 情况 下 ， 人 允许 额定 功率 
的 电动 机 运行 在 过 载 系数 K(K » 1) 的 负载 功率 下 ， 同 时 温 升 又 满足 相应 标准 的 
限制 。 

对 于 间歇 周期 性 负载 而 言 ， 如 图 1-6c ~e 所 示 ， 电 动机 额定 功率 由 系统 平均 电 
流 或 平均 转 矩 决定 。 而 且 考 虑 到 起 动 / 制 动 时 的 功率 损耗 ， 电 动机 通常 会 进一步 降 
容 使 用 。 























1.9 问题 


(1) 某 电 动机 驱动 转 矩 -速度 特性 为 九 20. 100 的 负载 运行 ， rs 
转 矩 T=10N + m, f TET ASH AEST SAS ra AT A), AST ohh 
J =0. 10kg + m? 
(2) JEFES AR SC LECH RU £0 BUE RB F : 
T = 150 -0. 6289(N + m) 
T, =100N * m 
系统 初始 运行 在 稳定 状态 ， 如 果 此 时 负载 转 矩 变化 为 -100N + m， 则 需要 计算 
最 终 平 衡 点 速度 。 
(3) 根据 以 下 等 式 定 义 的 电动 机 和 负载 转 和 矩 ， 计 算 系 统 平 衡 点 : 
T--1-2e H T,=-3 Vo 
(4) dE VUES 4 Pel ER ULI TTI , FEREN 


T=aw -b 
AE BILE CZ f RAI AP PE 
T, 2 co 


AF, a, b, c 均 为 正 实 型 常数 ， 求 系统 平衡 点 速度 以 及 平衡 点 稳 态 。 
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第 2 章 ”异步 电动 机 及 同步 电动 机 模型 的 建立 


2.1 异步 电动 机 的 原理 


异步 电动 机 是 在 工业 领域 中 应 用 最 为 广泛 的 交流 电动 机 。 正 如 其 他 所 有 旋转 电 
动机 一 样 ， 异 步 电 动机 由 定子 ( 固定 部 分 ) 和 转子 (转动 部 分 ) 组 成 并 由 空气 间 际 隔 
开 ， 定 子 内 有 轴 向 分 布 的 线圈 绕组 。 除 了 在 某 些小 功率 场合 内 应 用 单 相 电动 机 外 ， 
工业 领域 中 应 用 的 异步 电动 机 通常 为 三 相 。 定 子 上 的 每 相 均 有 分 布 式 绕组 ， 每 相 绕 
组 均 由 数 个 线圈 构成 。 由 阶 跃 波形 电流 流 经 绕组 作用 于 磁 动 势 形 成 近似 正弦 波 波形 
的 输出 ， 该 磁 动 势 波 形 的 最 大 值 出 现在 定子 绕组 的 中 央 部 分 。 在 三 相 电 动机 中 ， 三 
相 绕 组 成 120° 角 空间 分 布 。 当 三 相 平 衡 电 流 输入 时 ， 气 际 间 的 感应 磁 动 势 等 于 1.5 
倍 单 相 磁 动 势 的 大 小 ， 并 使 转子 以 o 的 角速度 转动 。 此 处 ，w 等 于 输入 电流 的 角 
频率 ， 单 位 为 rad/s。 由 于 旋转 磁场 的 实际 速度 取决 于 电动 机 内 的 极 数 ， 该 速度 即 
为 电动 机 的 同步 速度 (rad/s) ， 即 








w, =2T1]P (2-1) 
SUH, p 为 电动 机 的 极 对 数 。 这 一 转速 还 能 用 其 他 单位 表示 ， 如 fYpr/s 或 60f/pr/ 
min 等 。 
如 果 异 步 电 动机 转子 绕组 的 形式 与 其 定子 绕组 的 方式 类 似 ， 则 称 其 为 绕 线 式 异 
步 电 动机 。 异 步 电 动机 的 转子 绕组 线圈 连接 在 转子 集 电 环 上 ， 与 外 部 端子 连接 的 固 
定 电 刷 同 这 些 集 电 环 接触 。 通 过 外 部 端子 ， 在 绕 线 式 异步 电动 机 转子 回路 内 并 联 外 
部 电阻 ， 以 实现 更 高 的 起 步 转 矩 。 当 电动 机 起 动 完成 后 ， 并 联 电阻 被 切除 。 
另外 还 有 一 种 转子 的 结构 形式 被 称 为 笼 型 转子 ， 是 由 置 于 转子 线 槽 中 的 铜 或 铝 
导 条 以 及 两 端的 端 环 组 成 的 闭合 回路 。 在 正常 运行 时 ， 先 型 与 绕 线 转子 电动 机 的 电 
气 特性 并 无 差异 。 即 当 转 子 由 三 相 电 源 供电 时 ， 在 气 际 间 产生 一 个 旋转 磁场 。 该 磁 
通 在 定子 和 转子 绕组 内 将 同时 引发 感应 电动 势 。 由 于 电流 流 经 转子 回路 ， 与 此 时 气 
际 间 的 磁场 相互 作用 ， 进 而 产生 电磁 转 矩 推动 转子 旋转 。 当 气 际 间 磁 场 与 转子 磁场 
间 存 在 相对 运动 时 ， 才 可 产生 转子 内 电动 势 ， 且 转子 旋转 方向 与 磁场 方向 相同 ， 但 
两 者 旋转 速度 并 不 同步 。 所 谓 异 步 电 动机 因此 总 是 在 低 于 同步 速度 下 运行 。 转 子 速 
度 与 同步 速度 的 差 值 被 称 为 转 差 率 ， 转 差 率 s 采用 下 式 (22) 计 算 。 
s-(0,—0,)/0, (2-2) 
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2.2 异步 电动 机 的 等 效 电 路 


异步 电动 机 的 等 效 电路 原理 与 变 压 融 类 似 ， 其 稳 态 特性 亦 可 据 此 推导 。 为 了 得 
到 三 相 电动 机 每 一 相 的 等 效 电路 ， 以 绕 线 转子 异步 电动 机 为 例 ( 见 图 2-1) 进行 分 
析 。 而 笼 型 异步 电动 机 的 转子 回路 则 可 用 一 个 等 效 的 三 相 绕组 回路 代替 。 当 三 相 平 
衡 电 压 施 于 定子 时 ， 其 绕组 内 产生 电流 ， 进 而 在 气 际 间 生 成 旋转 磁场 。 同 理 ， 转 子 
绕组 内 产生 的 电流 也 会 在 其 绕组 内 生成 旋转 磁场 。 而 当 上 述 感 应 磁场 以 相同 速度 在 
气 际 间 旋转 时 ， 结 果 在 气 际 间 形成 一 个 同步 运动 的 旋转 磁场 。 

















图 2-1 三 相 异 步 电 动机 








由 以 上 气 隙 间 的 感应 磁场 反作用 于 定子 和 转子 绕组 ， 分 别 形 成 感应 电压 (定子 
上 为 供电 频率 S 转子 上 为 转 差 频 率 f)， rrn n p ox 
因此 ， 其 等 效 电 路 与 变压器 的 典型 等 效 电 IE ew — 
路 一 致 ， 见 图 2-2, A224, RATA 
组 阻抗 ; LIRARE; L 为 转子 绕组 相对 
定子 的 自 感 量 ;，R 为 转子 绕组 相对 定子 的 阻 
抗 ; X 为 磁化 感 抗 ; 及 为 等 效 铁 心 损 耗 的 
阻抗 ， 为 转 差 率 。 其 稳 态 性 能 方程 包含 气 
隙 功率 、 机 械 及 轴 输 出 功率 以 及 电磁 转 矩 等 。 

传送 至 气 隙 间 的 实际 功率 P 为 总 输入 功率 P. 与 定子 铜 损 间 的 差 值 ， 见 下 式 (2- 
3) 
































Vim 


i» 








an 


























图 2-2 等 效 电路 





P, =P, -3PR (2-3) 


s 


WAR NE Edi, WMA 
P, =3P 一 (2-4) 
上 式 还 可 进一步 分 解 为 以 下 两 部 分 
(1 -s) 


P, -3PR, «3P R, -— — (2-5) 


S 
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即 气 隙 功率 P 为 转子 铜 损 和 实际 机 械 输 出 功率 的 之 和 。 
因此 ， 实 际 机 械 输出 功率 P,(W) 为 
(1-5) 







































































P, 23PR, R (2-6) 
BET, BREE 7 与 输出 功率 P, 间 的 关系 式 如 下 
P. = TOn 
或 转 矩 
T. -3PR, guo =37R, = (2-7) 
SW n SO。 
RP, o ,为 转子 速度 ， 单 位 为 rad/s。 
如 果 把 上 述 并 联 支 路 (不 包括 R, ) i,t A d ns X 
转移 至 输入 回路 ， 则 可 得 到 另外 一 个 近 | [. 7 
似 等 效 电路 ， 如 图 2-3 所 示 。 由 于 执行 ”| V 
该 等 效 近似 后 所 得 等 效 电路 系统 性 能 与 ví P^ 
实际 系统 性 能 间 偏 差 小 于 5 % ， 故 该 等 
效 近 似 处 于 合理 的 可 接受 范围 内 ， 而 此 - 
时 转子 电流 强度 则 可 由 下 式 (2-8) 得 出 。 eee ee 
V. 
了 = (2-8) 
(R, c R/s)! +o (L, +L)” 
XR) A Lak, WAR SEE TE 
3R, y 
(2-9) 





T = 
so. (Rs - R/s)! co! +) 


2.3 两 相 异 步 电动 机 的 动态 模型 


异步 电动 机 的 稳 态 特性 可 以 由 电动 机 的 等 效 电 路 推导 得 出 。 在 调 速 传动 系统 
中 ， 通 常会 用 到 反馈 控制 回路 ， 而 且 为 了 保证 系统 的 快速 响应 ， 要 求 对 系统 各 瞬 态 
参数 ， 诸 如 电压 、 电 流 及 转 矩 等 动态 特性 均 纳 人 分 析 范 畴 。 因 此 ， 针 对 系统 动态 模 











型 的 分 析 是 理解 高 性 能 传动 的 本 质 要 求 。 


首先 考虑 两 相 异 步 电 动机 的 动态 模型 ， 然 后 推导 出 两 相 与 三 相 电 动机 间 的 等 效 
模型 。 两 相 异 步 电 动机 定子 绕组 为 两 组 ， 彼 此 成 90" 的 空间 排 布 。 异 步 电 动机 的 转 
子 也 可 等 效 为 两 相 绕 组 ， 如 图 2-4 所 示 。 定 子 绕 组 位 于 d 轴 及 q 轴 上 ， 转 子 绕组 则 
分 布 于 a AB 轴 上 。 在 任意 时 刻 ， 转 子 绕组 o 与 定子 绕组 d 间 的 夹 角 为 9。 定子 及 
转子 绕组 的 终端 电压 可 以 表示 为 由 于 内 阻 及 磁 通 变化 所 产生 的 压 降 之 和 。 其 中 ， 磁 
通 变化 量 由 电流 及 电感 量 (包括 目 感 及 互感 ) 的 变化 引起 的 。 对 于 两 相 蜡 步 电动 机 
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而 言 ， 其 内 部 四 个 绕组 (回路 ) 每 一 回路 内 均 要 考虑 其 目 感 系数 及 互感 系数 。d、q、 








o 及 p 四 个 回路 ， 其 自 感 系数 均 包含 主 磁 通 及 汤 磁 磁 通 分 量 ， 且 均 与 转子 位 置 无 


关 。 

以 上 自 感 量 有 如 下 关系 式 
Loa = Lpg = Ln (2-10) 
La =Lgq =L, (2-11) 


定子 绕组 d 和 qd， 以 及 转子 绕组 w 和 B 
间 的 互感 系数 (互感 量 ) 均 为 零 ， 因 为 它们 之 
间 均 为 90° 夹 角 。 
因此 还 有 
=0 (2-12) 
L, =L,=0 (2-13) 
而 定子 绕组 与 转子 绕组 间 的 互感 系数 则 
与 转子 角度 9, 存在 函数 关系 。 由 于 气 际 间 的 








1 fit 





图 2-4 两 相 异 步 电 动机 


磁 动 势 成 正弦 曲线 分 布 ， 因 此 互感 系数 与 角 转子 的 等 效 电路 

FE 0, 间 成 余弦 函数 关系 。 假 设 此 处 角度 0,79 

转子 a 与 定子 d 轴 间 的 电气 夹 角 。 

则 有 
Laa =La = L,cos0, (2-14) 
Ly, = Lag = L, sint, (2-15) 
La = L = L sinð, (2-16) 
Lg, = Lag = — L,cos0, (2-17) 


式 中 ,上 ,为 转子 绕组 与 定子 绕组 间 互 感 系数 最 大 值 。 
Vu. Vus V, BUR V, 分 别 为 定子 绕组 4 和 qd 轴 上 的 端 电压 ， 及 其 对 应 绕组 o 


和 B 两 端 电压 ， 而 每 相 的 相间 电流 分 别 为 如 、; 


化 间 的 电压 方程 式 如 下 所 示 。 


qs `^ 





i, 和 总 。 依 据 压 降 与 磁 通 量变 


即 
V, = (R, +Lp)ia * L.p(i,cos0,) * L,p(igsin0,) (2-18) 
V, = CR, +L p)i,, + L.p(i,sin0,) — L.p(igcos0,) (2-19) 
V, =(R * L;p)i, +Lap(iascos0,) +L,p(i,,sind, ) (2-20) 
V, = (R, + L;p)ig * L,p(igsin,) — L.p(i,cos0,) (2-21) 
式 中 ， 定 子 绕组 阻抗 表示 为 式 (2-22 ) 。 
Ri =R, =R, (2-22) 
转子 阻抗 为 
R, =R, =R, (2-23) 








考虑 到 电感 量 与 转子 位 置 间 的 函数 关系 ， 由 以 上 方程 式 (2-18) ~ (2-21) 的 求 得 
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的 解 较为 复杂 ， 而 用 常数 取代 电感 量 的 变换 则 可 将 方程 式 简化 。 
2.3.1 通过 变换 获得 恒定 的 电感 

为 了 将 随时 间 变 化 的 电感 量 蔡 换 为 恒定 电感 值 ， 需 要 引入 数学 变换 将 方程 式 内 
的 cos0, 和 sin0, 移 除 。 针 对 异步 电动 机 的 电压 方程 式 ，H. C. Stanley 在 20 世纪 30 年 
代 提 出 了 由 于 电流 回路 相对 运动 而 产生 的 电感 变化 ， 可 以 通过 将 转子 变量 转换 为 假 
想 的 固定 绕组 变量 予以 消除 。 为 实现 该 变换 ,假设 转子 绕组 在 d 轴 及 qd 轴 上 相对 定 
子 固定 (图 2-5 所 示 ) ， 以 上 假定 绕组 同 实际 转子 绕组 一 样 具 有 相同 的 熙 数 ， 因 此 产 
生 相 等 的 磁 动 势 。 大 假想 绕组 电流 为 加 及 站， 则 可 用 通过 以 下 等 式 进 行 变 换 ， 即 











id, cos0, sin, || i, 
zu : (2-24) 
14 sinÜ, —cosé, ig 
代入 以 上 值 ， 电 压 方程 式 (2-18) ~ (2-21) 可 转化 为 以 下 方程 
a R, + Lp 0 Lp 0 is 
Vis 0 R, + Lp 0 Lop Las 
= (2225) 
[A Lp E Lc R,, + Lp z Lc bat 
Vs Lc Lp Lo R,, + L.p Larr 


XP, o = d9,/dt， 则 式 (2-25 ) 中 的 电感 值 转化 为 恒定 常数 。 

然而 ， 通 常 为 了 获得 稳 态 方程 式 才 会 将 
转子 变量 相对 定子 进行 变换 。 如 果 转 子 端 电 
压 与 定子 侧 相等 ， 转 子 和 定子 绕组 事实 上 可 
以 物理 连接 。 由 于 假想 绕组 特性 需要 与 实际 
转子 绕组 的 特性 相同 ， 因 此 以 下 参数 变换 是 




















必需 的 。 
如 果 GE oe _ hh 
a = HE FHLB FF ABL E 
(2-26) 
则 相应 变量 如 下 
R, =a R, (2-27) 图 25 
L =e L, (2-28) 
s (2-29) 
a 
gs (2-30) 
a 
Ua = Wor (2-31) 
Ua = Way (2-32) 


因此 ， 定 子 的 磁化 电感 与 互感 间 现 在 具有 如 下 关系 式 
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L, 2 oL, (2-33) 
将 式 (2-27) ~ (2-33) 中 变 : 量 代入 式 (2.25) 中， 得 到 简化 后 的 两 相 异 步 电 动机 动 
态 方程 如 下 o 





rs R, + Lp 0 Lp 0 Le 
Vas 0 R, +Lp 0 Lp las 
“| = (2-34) 
[^ r L mP = L m w R rr 十 Lap = L Tr w l q r 
Vi. L w Lp Lo R, +Lap || ia 


以 上 方程 表现 的 阻抗 特性 ， 主 要 取决 于 转子 速度 。 若 转子 转速 恒定 ， 则 电动 机 
处 于 稳 态 且 以 上 方程 式 (2-34) 为 线性 等 式 。 
2.3.2 三 相 电 动机 的 动态 模型 

两 相 电 动机 的 动态 模型 如 上 一 节 中 的 方程 式 (2-34) 所 示 。 然 而 ， 相 比 两 相 电 动 
机 ， 三 相 异 步 电 动机 在 工业 领域 内 的 应 用 更 为 广泛 。 通 过 坐标 轴 变 换 可 将 三 相 异 步 
电动 机 表示 为 其 等 效 的 两 相 电 动机 ， 如 下 图 2-6 os, FP, dR GAME FIER 
jl, d'& q AREF ESC HH, 


B 




















通过 坐标 轴 变 换 ， 将 a-b-c Jm] HE HZ FA DLE AEN d-q-o 端的 电压 /电流 。 该 变换 

将 电压 、 电 流 及 磁 通 量 与 定子 绕组 相关 联 ， 进 而 在 d 轴 及 qd 轴 上 将 各 实际 转子 变量 
与 假想 转子 绕组 相关 联 ， 该 假设 由 R. H. Park 在 20 世纪 20 年 代 首 先 提出 。 通 过 以 
上 变换 ( Park 变换 ) 可 消除 时 变 电 感 量 对 等 式 的 影响 。 如 果 q Ahia a 轴 的 角度 为 
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0.， 则 通过 Park 变换 ，d-q-o 轴 上 的 电流 与 a-b-c 轴 上 的 电流 具有 如 下 关系 : 上 标 s 





表示 d-q-o 轴 位 于 定子 上 。 





[ 2T 2T 
cosÜ. cos (s - =] cos [s 十 =) 
3 3 


+S 
l 


| 2 Qa 2m || ~ 
i |=—| sind, sin 0, =— | sin] 80, +— || i (2-35) 
l 3 3 3 E 
los 1 j 1 Les 
2 2 2 


弱 感 应 磁场 强度 。 
方程 式 (2-33 ) 可 以 简化 为 以 下 形式 
Dn = [ Ts ] babe 
同样 ， 可 通过 Park 变换 的 逆 变 换 ， 由 i KE Lo 
M 一 [Tiel TS 
式 中 


CosO_ 


[Tin] i 


2T 
cos [s - safo, 一 
3 


只 有 当 a-b-c 相间 存在 电流 不 平衡 时 ， 才 会 出 现 电 流 i, ， 由 此 并 不 会 减 


(2-36) 

(2-37) 
sind, 1 
2 

3 ) (2-38) 


2T 2T 
cos [s 十 ) sin fo. + | 1 
3 3 


以 上 变换 方法 同样 适用 于 计算 电压 及 磁 通 量 。 知 清 后 角度 0,73 0, DU q HS a 
轴 重 合 且 系统 处 于 平衡 态 ( 无 中 性 点 连接 ) ， 则 系统 仅 表 现 为 4 轴 和 q 轴 。 相 应 变 





换 可 表示 为 如 下 等 式 。 
Bi 
i= b. 
[ 1 1 
| MEET nu 
" 2 2 
Las 
` Ho B 
: 3 5 J 
1 1 1 
a 9 2 





对 于 平衡 态 三 相 系 统 则 有 


以 及 


(2-39 ) 


Ung (2-40) 


(2-41) 
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BB 


以 磁 通 量 表示 的 电压 方程 式 如 等 式 (2-34) 所 示 。 通 过 以 上 方程 ， 对 于 平衡 态 的 
系统 而 言 ， 可 建立 两 相 异 步 电 动机 与 三 相 异 步 电动 机 之 间 的 等 值 关系 。 但 是 ， 如 果 
系统 不 在 平衡 态 ， 则 等 式 (2-34) 中 会 相应 增加 以 下 两 个 部 分 。 

= (R, + Lp) ios (2-43) 
=(R,+L.p)io. (2-44) 
式 中 ,， 工 , 以 及 工分 别 为 定子 和 转子 的 漏 感 。 


2.4 参考 坐标 系 的 选择 


由 于 转子 绕组 与 定子 绕组 间 存 在 相对 运动 这 一 事实 ， 所 以 交流 电动 机 具有 较为 
复杂 的 动态 特性 。 为 了 分 析 的 简化 ， 在 2.3.2 节 中 介绍 了 将 三 相 电 动机 等 效 变换 为 
两 相 电 动机 的 方法 。 然而， 客观 存在 的 时 变 电 感 量 仍然 会 使 相应 模型 复杂 化 。 本 节 
及 之 后 的 章节 中 会 提出 一 种 更 加 简化 的 模型 ， 通 过 选取 相应 的 参考 坐标 系 ， 并 将 之 
前 所 有 变量 均 代入 该 坐标 系 内 。 该 参考 坐标 系 的 选择 应 基于 所 需 的 异步 电动 机 控制 
策略 。 获 得 简化 模型 的 基本 思想 是 将 定子 和 转子 方程 式 变换 为 基于 简单 坐标 系 d-q 
轴 上 的 等 式 。 参 考 坐 标 系 既 可 以 是 旋转 坐标 系 也 可 以 是 国定 坐标 系 ， 既 可 以 基于 定 
子 也 可 以 基于 转子 。 
各 种 可 能 的 参考 坐标 系 选 择 ( 即 基于 d-q 轴 ) 如 下 ; 
。 基 于 定子 或 固定 的 参考 坐标 系 ; 
o 基于 转子 日 与 转子 等 速 旋转 的 参考 举 标 系 ; 
e 基于 转子 磁 通 矢量 且 与 转子 磁 通 等 速 旋转 的 参考 坐标 系 ; 
PET UPPER N S S ER 
另外 ， 还 可 将 d-q 轴 置 于 某 一 任意 速度 旋转 的 坐标 系 内 ， 此 时 称 为 任意 参考 
2 d. 而 将 系统 模型 置 于 基 一 特定 参考 系 内 的 方法 在 高 性 能 
交流 控制 系统 的 分 析 中 非常 普 
2.4.1 任意 参考 坐标 系 内 的 建 模 
异步 电动 机 在 任意 参考 华 标 系 内 的 建 模 问题 最 为 常见 ， 其 他 特定 参考 坐标 系 内 
(SER REPARARE 情况 ,为 e 4 
得 到 系统 在 任意 参考 坐标 系 ( 一般 参考 系 ) L a 
n ui 
和 下 代表 的 任意 参考 坐标 系 可 由 以 下 方法 获 。 
得 。 如 图 2-7 所 示 为 中 和 中 轴 与 由 轴 和 qd "X 
间 的 相对 位 置 关系 。 此 处 ， 电 和 q MRN Ir li 
转角 速度 为 o,o 图 2.7 常用 的 固定 参考 坐标 系 
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现 假设 绕组 在 以 上 两 参考 坐标 系 上 的 古 数 相等 ， 如 图 2-7 IR, E 宁 轴 超前 
角度 为 0.。 在 一 般 参 考 坐 标 系 4 轴 及 q 轴 上 可 求解 电流 ， 关 系 式 见 下 列 等 式 。 
ias = | T" lites (2-45) 
在 此 处 假设 系统 处 于 平衡 态 ， 且 仪 含 d 轴 及 q 轴 分 量 。 





l cos, sin, 
L7] = | -= sind, | 6) 
参考 坐标 系 旋 转速 度 如 下 : 
0,20, (2-47) 
同样 ， 定 子 电 压 也 可 变换 为 下 列 等 式 : 
vas = LT! Jovi (2-48) 


对 各 转子 变量 做 上 述 同样 假设 。 假 想 转子 绕组 在 转子 d 轴 及 q fi ES We C 
在 任意 参考 坐标 系 d-q 轴 上 臣 数 相等 。 任 意 参 考 坐 标 系 q 轴 与 转子 q 轴 间 夹 角 为 
0.， 由 于 转子 转速 为 w, ， 因 此 转子 d-q 轴 系 与 任意 参考 坐标 系 d-q 轴 系 间 相 对 速度 


Xo, -0,). 
转子 电流 经 任意 参考 系 坐 标 变换 后 的 函数 关系 式 如 下 ， 

Dm = [Ts 15, (2-49) 
电压 关系 式 如 下 

vy, = UT of (2-50) 


同样 以 磁 通 为 变量 的 函数 关系 式 同 理 可 得 。 由 于 不 同 于 电压 和 电流 变量 ， 磁 通 量 为 
一 连续 变量 ， 故 磁 通 量 方程 导致 一 些 列 相应 变量 的 减 小 。 
定子 与 转子 在 任意 参考 坐标 系 内 的 磁 通 量 定义 如 下 : 
Ai, n LS + Luis, 


Ai. E Lii F Lia. 





. h P (3-51) 
Ab mL + Luis 
Nie = Li 十 Lalis 
任意 参考 坐标 系 内 q 轴 分 量 上 的 定子 电压 关系 式 如 下 : 
z » » d. d. 
vis = Rif, to, (Lii + yt.) + Lm m +L, m2 (3-52) 
上 式 可 进一步 简化 为 以 下 形式 ; 
d 
Vis = Ri, + OA tA (2-53) 
° dt 
同 理 ， 直 轴 电 压 v, WP 
- M 
vy = Rs, — OA‘, + x (2-54) 
i t 


对 转子 而 言 ， 其 电压 在 q 轴 和 d 轴 上 的 分 量 分 别 为 
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d 
v, = Ru e (o, aipe LA (2-55) 
以 及 
. |. d 
Ue Rig- (o, 7o) Me e LAT (2-56) 
t 


进而 代入 式 (2-51) 内 的 磁 通 量 值 ， 可 得 任意 参考 坐标 系 内 的 异步 电动 机 模型 。 
该 模型 在 矢量 控制 以 及 直接 转 矩 控制 应 用 中 非常 有 用 ， 如 下 式 (2-57) 所 示 。 


DA R. * Lp oL. Lp wL, i 

vis " = oL, R, + Lp wLa Lp it 

Ue Lp (o, -o,)L, R, +L,p (w, -0,)p i$ 

Vi, ~ (w, =, Ln Lp T (w, -o,)L, R, +L.p i5. 
(2-57) 








对 于 单 馈 转 子 异 步 电 动机 以 及 笼 型 电动 机 有 
of, ovt =0 
异步 电动 机 转 矩 在 d-q 轴 上 的 分 量 可 由 式 (2-37) 求 得 ， 其 紧凑 形式 表达 如 下 
[vo] =[R][i] € [E] Li] «069, ] [i] + LFo,] Li] (2-58) 

异步 电动 机 的 瞬时 输入 功率 可 以 由 电压 方程 与 电流 方程 相 乘 求 得 : 输入 功率 为 
[i]'[v] PA ESEXK(2-58) ZAP LR ] 的 对 应 项 为 功率 损耗 ; CL, | 为 电磁 储 能 的 变 
化 率 ; M Fo, ] 则 为 假想 功率 与 其 数学 变换 后 等 式 的 关联 项 。 因 此 ， 实 际 功率 的 唯 
一 关联 项 为 : [让 ,[ Gw,] [让 ， 即 输入 功率 减 去 功率 损失 ， 亦 即 电动 机 的 输出 功率 。 
FB E ERR 





T, = Poo IE] 
SUP, P/2 项 为 其 机 械 角 弧度 与 电气 角 弧 度 间 的 关联 系数 。 
或 
T -和 jw j5 — rie) 2-59 
ET 2(2 ds7qs 7 ^4 qslds (2-39) 


AP, 3/2 为 三 相 电 动机 和 两 相 电 动机 间 功 率 等 值 的 系数 。 如 果 式 (2-57) Hp = 
即 可 得 到 系统 稳 态 时 的 模型 。 


Jo, 


2.5 其 他 参考 坐标 系 内 的 建 模 


其 他 几 种 较 常用 的 参考 坐标 系 模型 如 下 : 
(1) 定子 参考 系 模型 ， 
(2) 转子 参考 系 模型 ， 
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(3) 同步 旋转 参考 系 模 型 。 

下 面 ， 将 分 别 对 上 述 三 种 模型 进行 推导 论述 。 
2.5.1 定子 参考 坐标 系 模型 

异步 电动 机 在 定子 参考 坐标 系 内 的 动态 模型 也 被 称 为 Stanley 模型 ， 利 用 Stan- 
ley 模型 可 以 研究 定子 控制 方式 的 传动 系统 的 性 能 。 为 推导 定子 参考 坐标 系 模型 ， 
首先 假设 该 参考 坐标 系 旋转 速度 为 0， 例 如 o, =0， 将 其 代 和 人 等 式 (2-57) 电压 方程 
式 内 得 到 式 (2-60) 。 














Vis R, + Lp 0 Lp 0 Les 
: 0 R, +Lp 0 Lp || ts 
alt= | (2-60) 
0 Lp = wLa R, + Lp E w,L b 
0 wLa Lp oL, R,+L,p || i, 


由 上 式 可 知 ， 在 静止 坐标 系 内 当 输 入 为 正弦 波 时 ， 各 变量 呈 稳 态 正弦 曲线 特 
性 。 其 中 ， 转 矩 方程 如 下 表示 : 


3(P x - 
T, = 本 | (Asi 一 Asia) (2-61) 


2 
2.5.2 转子 参考 坐标 系 模型 
如 果 电 动机 采用 转子 控制 方式 ， 则 转子 坐标 系 的 动态 模型 可 以 通过 在 等 式 (2- 
57) 内 代入 o, =w, 进 而 获得 。 
此 时 转子 参考 系 旋转 速度 为 





e, =o, (2-62) 
则 电压 方程 式 如 下 : 
"s R, + Lp oL, Lp o,L,, las 
c oL. R, + Lp o,L,, Lp M 
eel ji (2-63) 
0 LoP 0 R, +L,p 0 b. 
0 0 Lp 0 R,*Lpj| i 
Te AE E PR : 
3 P f^ ck rr Ar 
T, = 2 2 (Aii, - Aia) (2-64) 


2.5.3 同步 旋转 参考 坐标 系 模型 
如 果 假 设 所 选 参考 坐标 系 d-q 轴 与 定子 供电 频率 同步 等 速 旋转 。 





即 
w, (2-65) 
进而 同步 参考 坐标 系 内 的 模型 可 通过 i NOPBARA ERC -65 ) 并 添加 上 标 
“e” 求 得 。 如 下 所 示 : 
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us R, +Lp oL, Lp o Ly ze 

Vis - oL. R, * L.p - oL, Lp i. 

"2 L.p (a, -0,)L, R. «Lp (w, - &,)L, | iz, 

vs. - (w, -w,)L,, L.p - (w, -w,) PL, R,*Lp i 
(2-66) 


通过 求 得 同步 参考 坐标 系 内 的 模型 ， 可 将 a-b-c 轴 系 内 变量 变换 为 d-q-0 HA 
内 的 直流 分 量 ， 这 些 模型 对 于 异步 电动 机 矢量 控制 策略 非常 有 用 。 
以 上 所 有 给 出 的 模型 均 位 于 d-q-o 坐标 系 内 。 而 要 获得 a-b-c 坐标 系 内 的 模型 
则 可 应 用 等 式 (2-31) 中 Park 变换 的 方法 。 
在 异步 电动 机 的 控制 系统 中 ， 对 于 电磁 转 抑 方程 的 应 用 最 为 重要 ， 而 对 于 所 选 
定 的 任意 参考 坐标 系 均 可 通过 下 式 (2-67 ) 计算。 
3p 











T, 7 gen basta = Tigh) CN i m) (2-67) 
同 理 ， 通 过 磁 通 量 表示 的 任意 参考 坐标 系 内 电磁 转 矩 方程 如 下 所 示 : 
T -+(5) LA [A 2-68 
“7 7 (igs ds ~ las g) (2-68) 


2.6 异步 电动 机 的 空间 矢量 模型 


交流 电动 机 的 空间 矢量 模型 ， 可 以 通过 “空间 矢量 ”的 概念 推导 得 出 。 在 交流 
电动 机 中 ， 其 转子 绕组 的 数 个 线圈 总 是 沿 着 外 缘分 布 排 列 的 。 因 此 ， 磁 动 势 的 空间 
强度 分 布 具 有 阶 路 波 特 性 ， 可 以 近似 为 等 效 正 弦 波 。 由 于 定子 绕组 a 相 内 存在 的 直 
流 电 流 ， 且 磁 动 势 及 磁 通 量 密 度 在 空间 内 为 近似 正弦 波 分 布 ， 因 此 磁 通 量 密 度 峰 值 
治 各 线圈 轴 向 分 布 。 在 此 我 们 将 其 作为 参考 轴 向 (a =0) 。 然 而 ， 如 果 定 子 a 相 的 
磁 动 势 波 形 通过 其 等 效 电流 矢量 让 表示 ， 则 其 矢量 强度 为 上 ， 方 向 则 沿 定子 线圈 
轴线 方向 (a =0) 。 由 于 磁 动 势 分 布 为 近似 正弦 曲线 ， 故 该 电流 矢量 在 a 角 处 的 大 
小 应 为 区 .COSQo 

在 三 相 异 步 电 动机 中 ，— 典 型 的 三 相 绕 组 间 应 为 120° 分 布 。 因 此 ， 如 果 以 a 相 
电流 轴 向 作为 参考 坐标 系 0" 轴 向 ， 则 b. c 相 电流 空间 矢量 的 角度 应 分 别 为 + 120? 
FHU + 240°, 

如 果 三 相 均 通过 直流 电流 ， 则 该 电流 的 空间 矢量 应 分 布 如 图 2-8 所 示 。 定 子 电 
流 矢 量 之 和 由 式 (2-69) 得 出 。 可 知 同样 为 一 空间 矢量 ， 称 为 定子 电流 空间 和 矢量 ， 
QU RASTA : 



































27 2T 2 
i 21,20 +h, mo the £y cds tal, +a} (2-69) 
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即 
27 2 4 
a =e eos T = Refa] ios == Rel a” (2-70) 


该 电流 矢量 可 沿 d-q 轴 系 求解 如 下 : 
i, =iy 二 ji (2-71) 

三 相 电 动机 每 一 相 的 电流 空 HERH h 
具有 固定 方向 ， 即 与 相应 相 绕 组 磁 动 势 所 
产生 的 磁 通 密度 轴 向 相同 。 每 一 相 的 电流 
空间 矢量 的 大 小 即 为 对 应 该 相 的 电流 值 ， 
方向 角度 即 为 对 应 该 相 绕 组 轴线 与 参考 坐 eo À | 
标 轴 间 的 夹 角 。 如 果 不 采 用 直流 ， 而 是 以 
交流 供电 提供 定子 三 相 绕 组 ， 则 电流 空间 
矢量 强度 则 会 随时 间 呈 正弦 曲线 变化 。 因 





IS 


























Tog 
此 ， 为 了 求 得 相应 电流 空间 矢量 ， 同 样 需 
要 考虑 电流 随时 间 变 化 的 因素 。 图 2-8 a, b, c 相 内 直流 电流 
假设 的 空间 矢量 分 布 


2T 4n 
Las = /21 cosw,t;i,, = /2I,cos 区 - =). i = 421, cos 区 一 3 (2-72) 
则 相应 电流 空间 矢量 如 下 式 





- (am (eL 图 
i ES i, e^ 十 a : ^. iet à m La +j bg (2-73) 
亦 即 
= 3 ius 
i, =Z (2-74) 





3 ] 
这 意味 着 定子 电流 空间 矢量 具有 恒定 的 大 小 ， BIZZ, 而 该 矢量 的 方向 则 以 


恒定 角速度 w (rad/s) JEFE, 

电流 、 电 压 及 磁 通 量 的 空间 矢量 ， 即 为 定子 或 转子 的 这 些 变量 通过 选 定 适当 的 
参考 坐标 系 后 在 对 应 空 = 间 内 的 矢量 之 和 。 

同 理 ， 复 杂 的 转子 电流 矢量 ; 在 a-b-e 坐标 系 内 ， 以 a 轴 为 参考 坐标 轴 的 方程 
式 表示 如 下 : 

















全 a 
Fu i, taip tad (2-75 ) 


~.i 
II 


WE a) RAY 7r ERAN, 1ESERZS 5 A E RE E HIA EH Jr ENS PA 
而 ， 我 们 通常 更 习惯 于 选择 其 在 特定 三 相 绕组 时 相应 的 磁 通 分 布 作 为 特征 变量 的 方 
法 。 例 如 ， 定 子 绕组 的 磁 通 空间 矢量 .表示 如 下 : 
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= As 十 入 is +A.) (2-76) 
À =Li +L i (2-77) 





式 中 , 工 .为 三 相 定子 绕组 的 电感 ; LA SET SR FSR A BR, HES SEAL 
的 电感 量 在 此 处 定义 为 某 绕 组 对 应 三 相 感 应 磁 通 的 电感 量 ， 即 L S= Aio Kn 
A, 为 a 相 绕 组 感应 磁 通 在 a、b、c 相 上 的 投影 ， 表 示 如 下 : 

Aas = Li, + Laying + Li) (2-78) 
RP, Ly = 上 ,.。L,,、 上 ,为 定子 绕组 间 的 互感 。 由 旋转 的 定子 磁 通 矢量 和 ,引出 定子 
绕组 内 的 电压 矢量 。 











0h 2-79 
ice (2-79) 
它 与 定子 各 相 绕 组 电压 关系 式 表达 如 下 : 
v, - = (oy + av, + a v,.) (2-80) 
同 理 ， 转 子 电压 空间 矢量 " 如 下 式 : 
v, = LG. +av,, + a vw.) (2-81) 
因此 ， 三 相 定 子 电 压 在 等 效 d-q-0 静止 坐标 系 内 的 表示 如 下 : 
EM 3 
Vas 2 2 || Vas 
"e |" |g B33 48 | (2-82) 
Uo, 2 2 Us 
L1 1 1 
同样 ， 对 于 平衡 态 系统 有 
Va tv, +0,, =O (2-83 ) 











所 得 电压 空 s 间 矢量 和 w、 可 在 直角 坐标 系 内 表示 为 v、 - V.cos0 + jV.sinü, FLAP V rk 
矢量 的 大 小 ，9 为 对 应 参考 坐标 轴 的 方向 夹 角 。 假 如 以 d 轴 为 参考 系 ， 则 有 

EDEN (2-84) 

电压 、 电 流 及 磁 通 量 的 空 s 间 矢量 至 此 均 由 其 所 对 应 参考 坐标 系 矢量 和 来 表示 。 

为 恰当 表示 某 交 流 电 动机 在 空间 矢量 内 的 模型 ， 以 上 各 变量 均 应 选取 一 般 参考 坐标 

系 表示 。 例 如 ， 当 定子 坐标 系 与 转子 坐标 系 重合 时 ， 有 转子 电流 空间 矢量 i 与 定子 

坐标 系 内 相同 。 然 而 ， 当 转子 参考 系 相 对 定子 固定 参考 系 旋转 角度 0. 时 ,转子 电 流 

空间 矢量 i 在 定子 参考 系 内 则 表示 为 
i; = (ia ji) (cos6, + jsin6,) (2-85) 




















Bp 
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i, = (ip tji) —i,c0s0, -i sind, 4 j( i, sinO, + i; cos0,) (2-86) 
亦 即 
i, cosÜ.  — sin0, || i5, 
-| | (2-87) 
i sind, cos0, is 
则 
dé, 
w, = 
dt 

















如 果 以 上 所 有 变量 均 转 化 为 一 般 参 考 坐 标 系 内 且 以 角速度 w, 旋 转 ， 则 各 定子 
变量 相对 于 一 般 参 考 坐 标 系 表示 为 








Ai =A Eei! i = ite (2-88) 
对 于 各 转子 变量 在 一 般 参 考 坐 标 系 内 表示 为 
AE = tels 99 (2-89) 
因此 ， 在 一 般 参 考 坐 标 系 内 电压 方程 可 以 用 空间 矢量 方式 表示 为 
2 2 dA, - 
V. =r, i +—— + jo, À, (2-90) 
dt 
-  . dA, » 
v, =r, i, t — +j(@, -@, )A, (2-91) 
dt ° 
此 处 
A =1 i Li HA, 21 i, +L i, (2-92) 

















现在 如 果 以 d-q 轴 系 取代 a-b-e 参考 坐标 系 ， 则 有 














V, = + usi, md tis, =A, s tla 
- (2-93) 
V, = Vg + jo, si, =1, ESNTY -À. tjA, 
在 d-q-0 参考 坐标 系 内 可 知 相应 方程 式 如 下 : 
dA ,, 
Vas —T. * la, + -0, E Aa 
(2-94) 
dà, 
Da ET, “ty, + =0,"* A 
dt j 
dA, 
Vy ET, td -(0,-0,)* A, 70 (2-95) 
dt d 
Ua =T M 十 z + (w, -0,) x Au =0 (2-96 ) 
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以 及 


3 P : : 3 P D. by y 
= gp 一 Asia ) = 2 5 Iu Cs — das) (2-97) 


qs 


T, 
2 


采用 Park 变换 可 得 a-b-c 参考 坐标 系 内 的 等 式 方程 。 

对 于 非 平衡 态 系统 ， 则 还 需要 知道 VA WW 的 值 。 异 步 电 动机 d-q-0 模型 仅 包 
含 实数 变量 ( 非 复 杂 矢 量 ) 。 由 于 采用 了 相同 的 参考 坐标 系 ， 复 杂 变 量 或 空间 矢量 
模型 以 及 d-q-0 模型 是 等 效 的 。 

[512.1] 

分 别 在 同步 参考 坐标 系 和 转子 参考 坐标 系 内 求解 某 异 步 电 动机 的 动态 模型 。 

电动 机 参数 如 下 : 

5hp2 ，200V， 三 相 ，50Hz, 4 极 ， 星 形 联结 1400r/min 

R, 20.2770, R, 20.1830, L, =0.0538H, L, =0.0553H, L, 20. 056H 

ARGETA FETERE a =3。 

f. 所 施 电压 为 











200 . . : 
v, = — x 42sinot = 163. 3sinwt = v, sinat 


as B 
HH, w=, 22mf, 
27 
Up. = 163. sn os = J 


2T 
v.a = 163. sn 0 十 d 


T£ 0, 20, 2o, 代入 ， 可 由 a-b-c 参考 系 转换 为 d-q-0 参考 系 内 。 


[ 2T 2T 
cos0, cos| 0. - — | cos] 0, +— 
. i 3 t3 
Us Das 
2 2T 2T 
vi |=—| sinô, sin [^ 一 = sin [^ 十 = Vb. (2-98 ) 
| 3 3 3 
Vo v. 
2 2 2 





代入 0. =0 =wt 


1 
v.. 20V; vj =163.3V; Vo = 7 (Vs + Vrs + Ves) =0 


qs 


由 于 同步 参考 坐标 系 内 的 定子 电压 为 直流 ， 故 变换 后 仍 为 直流 。 因 此 ， 在 同步 
参考 坐标 系 内 的 电动 机 模型 为 








”1hp( 英 马力 ) =745.7W。 一 一 编辑 注 
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0 R, w, Ls 0 wLa is 
Un m w, Ls R, -0 b. 0 lis 
0 B 0 (w, -w,) E, R, (o, i o. )L, i 
0 ~ (w, =) Ln 0 = (e, -o,)L,, R, ba 
(2-99 ) 
代入 电感 值 及 转速 w, = 1400rxmin， 可 得 到 同步 参考 系 中 的 电流 方程 如 下 : 
im -11.13A 
n 17. 22A 
=[V]/Z]"'= 
p DEOH =] 9 oma 
7 -17. 52A 
dr 
E RITE REFER T, (N + m) 的 大 小 为 
3 P 
T,= P 3s Cila dr UN i.) - 26. 9 


实际 电动 机 电流 可 通过 Park 变换 的 逆 变 换 求 得 
Labe = [ Thi J~ NT 

i,, 217. 1sin( ct —0. 57) 

i,, 217. lsin(w,t —2. 67) 

i,, 217. 1sin( ct +1. 52) 
由 以 上 结果 可 知 ， 系 统 三 相 电 流 平衡 。 

(b) 转子 参考 坐标 系 模型 
0, = (@, -0,)t=wt=27(6. 66t) 


27 2T 
cosÜ. cos| 0. — — | cos| 0, +— 
r 3 3 
v Va 
i 2T 2T 
U, |=] sinÓO, sin| 0, -— | sin| 0, +— | | vis 
3 3 




















Vo 1 1 1 Des 
L 2 2 2 
或 者 
Das v, sin( w, = w, ) t 0 = jv. 
vi, |= a v,,cos(@, —w,)t |=] v, +j0 
Vo 0 0 


由 于 转子 参考 坐标 系 中 定子 电压 表现 为 差 频 特性 ， 即 p=jw。 








vie R,+Lp ol, Lp wLa || 3s 
v', -w L, R +Lp -owL, Lip Li 
0 Lp 0 R,* Lp 0 i. 
0 0 Lp 0 R, *Lp| i, 


代入 以 上 求 得 的 电压 值 及 其 他 系统 参数 ， 可 得 电流 方程 如 下 
i] [17.1sin(c,t —0. 58) 
1 17. lcos(wJf —0.58) 
六 | | 14. 7sin(w,t —3. 04) 

i, | L14. 7eos(wyt -3. 04) 
xs are qt 





2.7 异步 电动 机 的 速度 控制 


为 了 获得 高 性 能 的 异步 电动 机 传动 系统 以 及 快速 动态 响应 特性 ， 开 发 相应 的 控 
i Rc 甬 过 保证 恒定 的 磁 通 量 实现 快速 的 动 
态 响应 ， 并 通过 控制 电 枢 电流 来 实现 转 矩 控制 。 为 了 实现 异步 电动 机 磁 通 及 转 矩 的 
独立 控制 ， 定 子 ( 或 转子 ) 磁 通 矢量 大 小 及 其 相对 电流 矢量 的 相位 方向 均 应 保持 恒 
定 。 在 此 章节 中 之 前 的 讨论 中 ， 异 步 电 动机 具有 三 个 明显 的 磁 通 变量 . 气 际 磁 通 量 
An FEF AGE A 以 及 转子 磁 通 A,， 它 们 与 电流 的 关系 式 如 下 式 (2-100) 所 示 。 

d=, G 91, 35A, =L i +L, i HÀ SL dL, i (2-100) 
针对 基于 以 上 任意 磁 通 的 空 HUP S: 将 参考 坐标 系 4 lI DECORE REL 
量 轴 向 上 ， 进 而 实现 矢量 控制 。 上 述 策略 将 在 第 3 章 中 做 出 具体 解释 。 


2.8 状态 空间 模型 





























异步 电动 机 的 状态 空间 模型 对 于 系统 瞬 态 的 计算 机 仿真 研究 是 至 关 重 要 的 。 
常 ， 采 用 旋转 参考 坐标 系 ， 所 选 的 变量 为 电流 或 者 磁 通 量 ， 亦 或 二 者 丝 有 。 | 
择 磁 通 量 为 主要 变量 分 析 ， 旋 转 坐 标 系 中 的 状态 空间 方程 如 下 (2-101 ) 所 示 。 如 果 
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将 等 式 (2-90 ) 作为 d-q 轴 系 上 的 参考 电压 ， 则 有 

















dA ,, 
Vas —T. ° la, 十 T0, qs 
dt i 
dà, 
Ue =I la 十 Tw," À as 
dt P 
dA, 
Vy Er, td -(0,-0,)* Au 70 
dt i 
- 
t=, i - +(@,-@,) >A, 20 
用 电流 表示 的 磁 通 量 表达 式 如 下 : 
A = Li 十 La ( Ls 十 is) 
da = Lia, 十 La ( la, 十 ia.) 
As mL. ELA tig) 
Ad F Li, 十 but las + la. ) 


.E3X (2-103 ) 可 按 状 态 空 间 方 程 重 置 为 
[X] 2 [A][ X] * [B]LU] 

式 中 ，[X] 为 状态 矢量 。 以 磁 通 量 为 状态 量 ， 则 有 
[xX] =[A A Àa 


e Aa Agl" 
[ 中 为 输入 矢量 ， 如 下 式 


ds 


[ U] = [vas [m Va 


dr 


T 
Vor ] 


(2-101) 


(2-102) 


(2-103) 


(2-104) 


(2-105) 


(2-106) 


[4] 和 [Bj] 是 已 知 变量 的 系数 矩阵 。 将 式 (2-101) 和 式 (2-102) 代 入 状态 空间 中 ， 如 


式 (2-104) 所 示 ， 得 到 以 下 方程 : 


Na 0 o, 0 0 À as Tia Vas 
A w 0 0 0 Xo. ri, Vas 
J= "e [€ ^| (2-107) 
Àa 0 0 0 Oo, ~ c, Aa Ta. Ua. 
Nes 0 0 zm (w, m w,) 0 À q Tlr V 
E (2-107) P, H (2-103 ) 中 求 得 的 磁 通 量 和 电感 量 奉 换 ， 求 得 未 知 电 流 如 
F: 
DN = (LA -LrAg )/ CLL, -L.) 
M F UL og. -LAS/G, -L,L,) 
: (2-108) 
la, = (LA DEA LC -L.) 
la. = (LA as LA. - LL.) 
如 果 


L =I} -LL, 








代入 电流 值 重 置 方程 如 下 





Xa E r.L/L, o, r La/Lo 0 A ds Ua, 
A w, r L,/L 0 -r L/L |) Ave | m. 
ae s «| © |(2-109) 
Àn r.L,/L, 0 -nL/L, ww, |A, 0 
x 0 rL/L, -(@,-@,) -rnL/L|A, 0 
qr 
该 方程 给 出 了 异步 电动 机 的 状态 空间 表达 式 。 状 态 变 量 形式 的 输出 方程 如 下 .: 


LY] =[C][X] +LDLUV]] 
AF, LY DARAUS POR 也 由 下 式 给 














3P | P 
T, a gee A gta) = 一 glas 7 Ila) (2-110) 
此 时 如 果 选 择 电 流 代替 磁 通 量 作为 状态 变量 ， 电压 方程 可 写 为 如 下 形式 : 
na r, * Lp (Ls Lap wL, las 
Vag -w L; r.* Lp -wo Ln Lp lag 
"UN Lp (9-o)L,  n*Lp (o, -,)L, | ig 
Va. - (o, -0,)L, Lp -(w, -o,)L, r.*Lp la. 
(2-111) 
其 中 
[UJ=[v vo Par vel 
[X] = B "i ig X. 
以 状态 变量 形式 重 置 方程 式 (2-111) , 
Vas r, w Ls 0 wLa ls 
Ua. -øw L; r, -w Ln 0 las 
vel 0 (w, —,)L,, r, (@,-0,)L, |i, 
Ua. - (o, -w,)L,, 0 -(@, -o,)L, r, I3: 
(2-112) 
如 果 
L x L 0 
0 L 0 L 
L 0 L 0| LL] ee 
0 L 0 L 


则 有 
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m | v4. 
Mis - [L] 1 Vas _ 

l j Ua 
ix L Var 

[ r w L; 0 wL UN 

-W L; fs = wLa 0 la, 

[L] l 
0 (o, -o,)L,, r (o, -9,)L, | iu, 
L- (o, -@,)L,, 0 - (o, -@,)L, T, n 
(2-114) 


2.9 同步 电动 机 的 建 模 


同步 电动 机 定子 绕组 形式 与 感应 式 ( 异步) 电动 机 完全 相同 ,转子 内 的 直流 电 
流通 过 旋转 在 气 隙 中 产生 磁 通 量 。 转 子 结构 分 为 两 
种 ， 一 种 凸 极 式 具有 不 均匀 气 际 间 隔 ， 田 一 种 非 凸 极 
式 与 其 相反 ,具有 均匀 气 隙 间隔 。 

非 凸 极 式 转子 绕组 位 于 其 边缘 导 模 内， 如 上 图 2- 
9 所 示 。 通 常 高 速 电 动机 采用 非 凸 极 式 转 子 而 低速 电 
动机 则 多 采用 凸 极 式 转子 ， 直 流 电流 通过 集 电 环 和 电 
刷 供 应 转子 绕组 。 由 于 同步 电动 机 的 三 相 定 子 绕组 与 
异步 电动 机 相同 ， 故 当 三 相 均 衡 电 流 供电 时 定子 产生 






































em 








相同 的 旋转 磁场 。 感 应 磁 动 势 转速 由 下 式 给 出 : 12-9 dE Mest 
w, =27f rad/s 转子 同步 电动 机 





式 中 ,了 /为 定子 供电 频率 。 

由 于 转子 通 直 流 电 ， 故 其 所 生 感 应 磁场 是 固定 的 。 因 而 为 了 产生 电磁 转 矩 ， 需 
两 磁场 以 相同 速度 旋转 。 因 此 所 谓 同步 电动 机 总 是 运行 在 与 定子 旋转 磁场 相同 的 转 
xE P, BI 





w, =w, 22Tin,p 
RP, n 为 转子 速度 (zs) 。 
由 于 转子 上 并 无 定子 诱发 电感 ， 因 此 转子 磁 动 势 仅 由 其 绕组 磁场 提供 。 由 于 上 
述 特 性 ， 同 步 电 动机 的 功率 因数 可 为 超前 、 滞 后 或 同步 的 变量 。 
2.9.1 非 凸 极 式 同步 电动 机 中 转 矩 的 产生 
同步 电动 机 内 的 转 矩 产生 的 原理 与 异步 电动 机 类 似 。 由 于 电动 机 具有 正 弱 特性 
磁 动 势 以 及 恒定 气 际 间隔 ， 故 所 生成 的 电磁 转 算 亦 恒定 。 此 时 电动 机 稳 态 转 矩 可 由 
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其 等 效 电路 ( 见 图 2-10) 表 示 。 励 磁 绕 组 内 电流 不在 气 阶 内 产生 磁 通 量 人 ,。 同 时 定 
子 绕组 内 电流 工 产 生 磁 通 量 A,。A, 由 两 部 分 组 成 ， 即 仪 与 定子 绕组 相关 的 漏 磁 通 
HE A 以 及 仪 与 励磁 绕组 相关 的 电 枢 感应 通 量 A 


o ANA mm 
















































































到 2-10 非 凸 极 式 电 动机 的 等 效 电路 














因此 ， 气 际 间 的 复合 磁 通 和 A, 应 为 以 上 两 磁 通 量 之 和 。A 和 和, 均 在 气 际 间 旋转 
进而 引起 定子 绕组 内 的 相应 感应 电动 势 A 和,。 其 中 ，E ,由 电 枢 感应 通 量 A, 决 
定 ， 并 与 i 同步 且 相 位 落后 90*。 因 此 ,该 电动 势 ,可 以 看 做 是 通过 电抗 X, 后 的 
系统 压 降 。 如 果 由 于 A 导致 的 漏 抗 X, 之 和 记 为 X,， 则 将 X 称 为 该 电动 机 的 同步 感 
抗 。 非 凸 极 式 同 步 电动 机 每 相等 效 电路 及 矢量 图 形 如 图 2-9 MR, HR, RIET 
绕组 的 每 相 电 阻 值 ，V 为 施加 在 每 相 上 的 相 电 压 。V. 与 5 间 的 夹 角 6 称 为 功率 或 转 
和 矩 角 。 由 电动 机 产生 的 稳 态 转 矩 可 由 其 等 效 电 路 推导 如 下 式 (2-115 ) 所 示 。 

以 V 为 参照 系 有 

© VAL0-EL6 V.L-0, E,Z -6,48 























(2-115) 
Z.Z 0, Z, Z. 
每 相 复 数 功 率 为 
SzVj 
电动 机 输入 实际 三 相 功 率 
P,=3Vicosg 
如 果 忽 略 定子 绕组 阻 值 
Z,-X,«— 
3V.E, 
H P, = sinô (2-116) 
X, 
则 电动 机 转 矩 T, A Bk (2-117) 所 示 
P, 3 VE, 
1 sind (2-117) 
wo, ow, X, 
= T a sind (2-118) 
3 VE; 
上 式 中 T. (2-119) 
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2mn, 
~ 60 
式 中 ,nn. 为 电动 机 同步 速度 ， 单 位 为 r/min, 

由 以 上 功率 及 转 矩 方程 式 即 可 知 它们 均 随 角度 6 成 正弦 曲线 变化 。 最 大 转 算 
7 也 被 称 为 脱 开 转 矩 ， 即 如 果 该 电动 机 负载 端 转 矩 大 于 该 转 矩 则 会 使 电动 机 停 
转 。 

2.9.2 pk Ez mI 

典型 同步 电动 机 转子 一 般 为 凸 极 形式 ， 因 此 具有 不 均匀 的 气 际 间 隔 。 磁 阻 在 磁 
极 上 较 低 而 在 磁极 间 则 较 高 。 电 枢 电 流产 生 的 磁 通 沿 极 轴 ( 即 d 轴 ) 附近 较 大 ， 而 
沿 极 间 轴 线 ( 即 q 轴 ) 附近 则 较 小 。d、q 轴 上 的 磁 通 分 量 可 分 别 由 两 轴 上 的 电 枢 电 
pU X, X MES nem ESI dgio boe ng nupt, M d, q 轴 上 的 同步 感 搞 
表示 如 下 式 所 示 : 





X, =X + Xl d 轴 同 步 感 抗 
X,2X,*X, 9d 轴 同步 感 抗 
Ib, X,> X,o 
凸 极 式 电动 机 矢量 图 形 如 图 2-11 所 示 ， 此 处 同样 忽略 定子 电阻 。 由 于 励磁 电 
流 / 磁 通 矢量 方向 与 4 轴 重 合 ， 故 由 励磁 电流 产生 的 电动 势 Bp 方向 与 4 轴 一 致 。 电 
枢 电 流 分别 投影 在 d WA q 轴 上 得 到 分 量 1 及 1,， 则 所 施加 电压 屎 可 由 下 式 (2- 
120) 表 示 。 








los Xas 












Vet Las Xas 





dá 
图 2-11 凸 极 式 电 动机 的 矢量 图 








V =E; +l JX +1, 5X, (2-120) 
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由 矢量 图 可 知 
I cos® =1 cosó — Tusin5 (2-121) 
输入 功率 已 如 下 
P, 23V. (1,cosü -usin5) (2-122) 
由 以 上 矢量 图 可 知 Be ABCA F : 
V.cosó — E, 
L = 一 -一 一 一 (2-123 ) 
X, 
V sinô 
l= 2-124 
UE ( ) 
代入 以 上 值 可 得 
EW, | o (Xa-X) . 
Pp, =3 sind - 3V. sin26 (2-125) 
d d^*q 
XBHTEÓBT,-P/o,, e, =2mn /60, WA 
P E,V, 2 (X, —X,) 
T, =3| — sind +3 大 — — — —sin26 (2-126) 
20, X, d^*q 


2.10 ”同步 电动 机 的 动态 模型 


凸 极 式 同步 电动 机 定子 上 有 三 组 绕组 ， 转 子 上 有 一 组 励磁 绕组 及 两 组 阻尼 绕 
组 ， 其 阻尼 绕组 位 于 转子 表面 开 槽 内 ， 形 式 为 短 接 的 笼 型 绕组 。 以 上 所 有 六 组 绕组 
均 以 其 阻抗 、 自 感 及 互感 特性 (除了 两 组 阻尼 绕组 不 具备 互感 之 外 ) 分 类 。 由 于 气 
际 间 隔 并 不 均匀 ， 故 除了 励磁 和 阻尼 绕组 的 自 感 量 之 外 ， 电 感 值 会 随 转 子 旋转 而 发 
生 改 变 。 极 表面 形状 设计 为 获得 尽 可 能 近似 正弦 曲线 的 感 抗 变化 。 假 设 某 一 时 刻 ， 
定子 绕组 a 相 轴 与 转子 轴线 间 电 气 夹 角 为 ag， 则 可 知 以 上 所 有 与 此 角度 相关 的 电感 
量 与 该 角度 a 之 间 的 函数 关系 式 。 

AUR Las Ly. LES o 角 呈 周期 性 变化 ， 关 系 如 下 式 (2-127) 所 示 。 























La =L, *L,cos2a (2-127) 
2T 
Ly, =L; + L,cos2 [s -| (2-128) 
2T 
L =L, + L,cos2 (^ 十 3 (2-129) 
互感 则 有 如 下 关系 : 
Lj =L; 


同时 ， 某 一 定子 绕组 内 的 正 向 电流 i 会 在 其 他 两 相 绕 组 内 产生 人 负 向 磁 通 分 量 ， 
且 由 该 二 倍 频 分 量 引起 的 互感 量 幅 值 与 相应 绕组 自 感 分 量 相 同 。 因 此 ， 该 互感 分 量 
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可 由 以 下 方程 表示 。 
T 
La = -L,-L,cos2|« dei (2-130) 
T 
Ly, = —L, - L,cos2| a 75 (2-131) 
T 
La = -L — L,cos2| a oe (2-132) 














转子 的 自 感 量 恒定 并 以 应 表示 ， 而 转子 和 定子 绕组 间 的 互感 量 则 在 正 向 最 大 
和 负 向 最 大 值 间 变 化 。 


其 方程 如 下 所 示 : 
Ly = L,cosa (2-133) 
2T 
Ly = 1,008 [a 5 d (2-134) 
4T 
La esa E (2-135) 








同 理 ， 定 子 绕组 和 阻尼 绕组 间 的 互感 量 表 达 式 如 下 式 (2-136) 所 示 ( 假 设 阻 尼 绕 组 
轴线 为 转子 4，d 参考 轴线 ) 。 


Ly = L; cosa L. = Lesina 
2T i 2T 
Ly -L,cos| a us Lo = Lesin gs (2-136) 


4a 4T 
Lo = L; cos Q T3 Lo = [sin Q 3 


阻尼 绕组 间 无 互感 ， 其 自 感 量 表达 式 如 下 : 

















Ly =L, UR Loo = Lg (2-137) 
电感 量 的 矩阵 表达 式 如 下 : 
[ a b c f D Q 
a La L, Ly La Lo Lo 
b L Lg De du Lm Lig 
[L] =| e La La Le La La Lo (2-138) 
f de due Lyp Le Dy 
D Ly Lp La dag dun 
LQ Lo Ly La 0 0 Loo 
定子 和 转子 电压 -电流 关系 式 在 其 各 自 参 考 坐 标 系 内 的 矩阵 方程 如 下 : 


[v] -LR)U] 2 (2-139) 
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在 定子 参考 坐标 系 内 有 
[V] =[V, V, LN 
[1] 2 LI, L, LJ 
[r] »diag[R, R, R,] 
AP, RÍSRQ-R.-R. 。 定 子 参考 坐标 系 内 的 磁 通 量 A 可 用 和 矩阵 表示 如 下 : 
z [ a b c f D Ql 

















à i, 
i a La Ly, La Ly Ls La i 
À : 
A b Ly, L b Ly Ly Ly Ly h 
c lo 
À =| ¢ La La La La Ly La E ( 2-140 ) 
L 
i T Ly L f Le Ly Li 0 k 
Àp lp 
D La L d La La La 0 
A Q io 
L Q Laa L q Ls 0 0 La T 
与 分 析 异 步 电 动机 模型 时 采用 Park 变换 的 方法 相同 ， 可 得 同步 电动 机 在 d-q-0 





参考 系 内 的 矢量 模型 。 如 果 包 含 阻 尼 绕 组 ， 则 可 将 其 归 类 为 d-q 轴 系 上 的 笼 型 绕 
组 。 而 励磁 绕组 则 只 存在 于 d 轴 上 。 


de || (2 141) 
À mo Ls Lr Ling 


或 
FAST Th 0 0 0 0 Ti, 
A,| [0 L, 0 kM, kM, O |i, 
a| 10 0 L 0 0 AM,| i, 
(2-142) 
à| |0 kM, 0 L L &@ 1% 
à| |0 kM, 0 L Ly O Wa 
A LO 0 kM, 0 0 Ly fig 











RP, 对 到 Lag 及 二 矩阵 均 进 行 Park 变换 。 
2.11 同步 电动 机 的 空间 矢量 模型 


与 异步 电动 机 分 析 的 步骤 相同 ， 凸 极 式 同步 电动 机 空间 矢量 模型 亦 可 通过 以 下 


分 析 得 出 。 定 子 电 流 空间 矢量 i 在 定子 参考 系 内 表示 如 下 : 


2 
= F i, taip tai (2-143) 














~. | 
a 


s 


同 理 ， 定 子 磁 通 矢量 在 定子 参考 坐标 系 内 的 表示 如 下 : 


— 2 5 
Als TIA, eal, tad, | (2-144) 
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式 中 ，A, 为 由 其 他 相 绕组 电流 引发 的 a 相 绕组 磁 通 量 。 











À, 2 Lal, * Lady + Lil, t Lait Lada + Liu, (2-145) 
定子 参考 坐标 系 内 的 定子 电压 方程 式 如 下 : 
V=Ri fee 2-146 
CR er 52-190) 
定子 方程 (忽略 阻尼 绕组 作用 ) 在 d -qd 参考 系 内 可 由 与 异步 电动 机 同样 方法 求 得 。 
dA 
V, - Ri *— -o,, (2-147) 
dt 
dA, 
V,=Ri,+—_ +0,A, (2-148 ) 
dt 
然而 ， 由 于 d 轴 上 励磁 绕组 的 存在 ， 因 此 磁 通 量 与 感应 式 电动 机 计算 方法 不 
A, S Lj, A. m Lis + Li’, (2-149) 
dA, 
以 及 V, 2 RJ, + p (2-150) 
t 
3. 
Ae = Lali - iia (2-151) 
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第 3 章 异步 电动 机 传动 系统 的 矢量 控制 


3.1. 异步 电动 机 的 速度 控制 


在 并 不 需要 高 精度 速度 控制 的 应 用 中 ， 通 常 采 用 基于 稳 态 等 效 电路 分 析 的 简单 
方式 对 系统 进行 控制 。 由 于 异步 电动 机 转速 (xmin) 公 式 如 下 式 (3-1) 所 示 。 
60f 
yag Weg (3-1) 
RP, /为 供电 频率 ; P 为 极 对 数 ;，s 为 速 降 。 

因此 ， 可 以 通过 改变 供电 频率 、 电 动机 极 数 以 及 转 差 的 方法 改变 其 转速 。 

通 党 电 动机 的 极 对 数 是 固定 不 可 变化 的 ， 早 期 兽 出 现 少数 可 变 极 对 数 绕组 的 电 
动机 用 于 调 速 ， 但 是 这 类 电动 机 现在 已 不 再 应 用 。 通 过 引入 半导体 元 器 件 进 行 静态 
频率 转换 ， 当 前 大 多 数 调 速 系统 采取 逆 变 器 供电 传动 方式 。 此 处 亦 仅 简要 介绍 采用 
逆 变 器 供电 方式 的 传动 系统 。 

3.1.1 压 频 控制 方式 

由 式 (3-1) 可知， 可 以 通过 改变 供电 系统 频率 的 方法 调节 感应 式 电 动机 的 转 
速 。 在 早期 大 功率 半导体 器 件 还 未 出 现时 ， 要 实现 供电 频率 可 调 是 很 困难 的 。 然 
而 ， 现 在 可 以 通过 脉冲 宽度 调制 (Pulse Width Modulation， 简 称 PWM) 型 逆 变 器 的 
优越 输出 特性 轻松 实现 变频 调 速 。 因 此 ， 在 没有 高 准确 度 速 度 控制 要 求 时 ， 开 环 电 
压 - 频 率 控制 成 为 工业 领域 中 应 用 较为 广泛 的 一 种 调 速 方式 。 在 频率 调节 的 同时 需 


V. 
要 保证 输入 电压 按 同 样 比例 调节 控制 ， 因 为 这 样 才 能 使 定子 磁 通 和 ,= 一 (忽略 电阻 


压 降 ) 保 持 恒 定 。 否 则 ， 如 果 仅 改变 频率 ， 则 磁 通 量 会 产生 变化 。 当 频率 提高 时 ， 
人 磁 通 量 将 减 小 ， 进 而 使 电动 机 产生 的 转 矩 减 小 。 

当 频 率 降 低 时 ， 磁 通 量 将 增 大 进而 引起 磁 路 饱和 。PWM 型 道 变 吉 可 以 对 电压 
及 频率 进行 独立 调节 ， 其 控制 策略 如 图 3-1 所 示 。 电 动机 由 三 相 电源 通过 二 极 管 整 
流 滤 波 并 逆 变 后 供电 ， 这 类 系统 由 于 不 具备 反馈 环节 ， 所 以 只 能 应 用 在 对 速度 控制 
精度 要 求 不 高 的 低 性 能 调 速 场合 。 系 统 根据 所 需 调 节 速 度 向 逆 变 器 发 出 频率 控制 指 
令 ， 该 指令 经 增益 系数 放大 后 直接 生成 相应 的 相 电 压 调 节 指 令 ， 这 样 便 实 现 了 对 直 
流 电动 机 逆 变 融 输 入 的 控制 。 

由 于 频率 调节 只 能 控制 电动 机 的 同步 转速 ， 因 而 不 能 实现 电动 机 转速 的 准确 控 
制 。 在 电动 机 带 负 载 持 ， 其 实际 转速 与 同步 转速 间 会 有 微小 误差 ， 当 转速 较 高 时 则 
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偏差 量 较 小 。 但 是 当 系 统 工作 在 低速 时 ， 由 于 频率 减 小 且 电 压 降 低 ， 此 时 考虑 到 相 
对 较 大 的 定子 电阻 压 降 影响 ， 系 统 表现 将 大 打折 扣 。 对 于 低速 运行 的 系统 ,电压 及 
频率 关系 式 如 下 式 所 示 。 
即 
v=v, thf (3-2) 

式 中 ，w 为 定子 电阻 引起 的 电压 降 。 

为 了 实现 比 开 环 控制 更 好 的 系统 表现 ， 可 在 异步 电动 机 的 传动 控制 系统 内 加 入 
一 个 外 速度 控制 环节 ， 这 样 系统 
通过 控制 速 降 实现 了 闭环 调节 。 
带 有 速 降 补偿 的 速度 控制 策略 如 
图 3-2 所 示 。 电 动机 转速 w, 通 过 
编码 需 测 得 ， 将 该 值 与 速度 调节 
HSE o, 比较 得 到 速度 环 偏差 
值 ， 利 用 该 值 通过 一 个 PI 调节 
器 并 限 幅 后 生成 速 降 补偿 值 
dia P TE RIEN 图 3.2 “ 带 速 降 补 偿 的 速度 调节 器 
量 值 释 加 后 生成 新 的 频率 控制 指 
令 w: ， 通 过 该 指令 进而 产生 逆 变 器 的 电压 控制 信号 。 

在 闭环 运行 中 ， 速 降 及 参考 速度 限 幅 值 通过 外 部 可 调 。 然 而 ， 由 于 系统 没有 闭 
环 转 矩 调 攻 ， 线 电压 的 变化 将 会 引起 磁 通 量 的 偏 移 ， 这 样 将 可 能 导致 所 需 转 矩 输出 
值 的 变化 。 
3.1.2. 磁 通 及 转 矩 控制 方式 

电压 -频率 控制 方式 的 不 足 主要 源 于 磁 通 量 偏 移 ， 通 过 磁 通 控制 可 以 将 偏 移 对 
系统 造成 的 影响 最 小 化 。 磁 通 量 及 转 矩 的 闭环 控制 意味 着 在 控制 系统 中 外 加 两 个 闭 
环 回路 。 磁 通 及 转 矩 的 反馈 信号 并 非 通过 直接 测量 获取 ， 而 是 由 系统 终端 电压 及 电 
流 值 估算 得 出 的 ， 该 系统 控制 策略 如 图 3-3 所 示 ， 其 中 磁 通 矢 量 可 由 第 2 章 中 介绍 
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的 电压 方程 式 推导 估算 。 如 图 3-3 所 示 的 控制 系统 具有 三 个 闭环 控制 环节 ， 在 速度 
环 内 增加 转 矩 控制 环节 提高 了 该 控制 环节 的 响应 速度 。 另 外 ， 由 磁 通 控制 环 来 控制 
逆 变 需 答 出 电压 。 通 过 实现 转子 磁 通 量 保持 恒定 ， 当 速度 增加 时 ， 电 压 成 比例 提高 
直至 方 波 输出 上 限 即 系统 进入 弱 磁 运行 。 然 而 ， 如 果 系 统 弱 磁 需要 在 PWM 方式 下 
运行 时 ， 则 必须 减 小 磁 通 量 指令 值 ， 相 反 则 需要 增 大 速度 指令 。 磁 通 控制 环 通常 清 
In TORT AR 
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由 于 转 矩 控制 环 的 要 求 导致 速度 控制 信号 o, 的 增加 ， 该 补偿 进而 使 磁 通 量 暂 
时 减 小 直至 系统 恢复 对 磁 通 的 控制 能 力 。 转 算 和 磁 通 控制 环节 之 间 存 在 的 这 种 耦合 
现象 降低 了 系统 的 转 矩 调节 响应 速度 。 


3.2 矢量 控制 简介 


由 逆 变 天 供电 的 异步 电动 机 传动 系统 的 稳 态 性 能 接近 分 励 式 直流 电动 机 。 然 
而 ,采用 以 上 音节 中 所 述 的 简单 控制 方式 的 异步 电动 机 的 动态 性 能 与 直流 电动 机 相 
比 则 明显 较 慢 。 这 一 不 足 严重 限制 了 异步 电动 机 在 要 求 高 性 能 表现 的 工业 领域 内 的 
应 用 ， 例 如 可 逆 式 轧机 等 。 交 流 电 动机 矢量 控制 方式 的 出 现 解决 了 上 述 问题 ， 进 而 
使 以 类 似 控 制 分 励 式 直流 电动 机 的 方式 去 控制 交流 电动 机 成 为 可 能 。 

矢量 控制 的 基本 目标 是 使 系统 在 转 矩 和 速度 发 生变 化 时 ， 仍 具有 高 性 能 的 动态 
表现 。 对 于 分 励 式 直流 电动 机 而 言 ， 分 别 由 励磁 电流 和 电 枢 电流 产生 的 磁 动 势 均 独 
立 存在 于 空间 正 交 系 内 。 因 此 ， 励 磁 回 路 与 电 枢 回路 间 并 不 存在 电磁 砚 合 。 由 于 电 
枢 电 流 可 以 独立 调节 ， 故 而 转移 控 制 可 以 更 加 迅速 ， 进 而 保持 磁 通 量 恒定 。 对 交流 
电动 机 而 言 ， 虽然 转 矩 也 是 由 电流 及 磁场 间 相互 作用 而 产生 ,但 由 于 异步 电动 机 只 
对 定子 供电 ， 因 此 担任 产生 磁场 的 电流 与 担任 产生 转 矩 的 电流 很 难 分 开 独 立 控制 。 

综 上 所 述 ， 矢 量 控制 的 本 质 是 对 分 别 担任 产生 磁场 ( 磁 通 量 ) 以 及 担任 产生 转 
和 矩 的 定子 电流 分 量 进行 分 开 独立 控制 。 交 流 电动 机 的 矢量 控制 是 通过 逆 变 咒 控 制 对 
定子 电流 的 幅 值 、 频 率 以 及 相 角 进行 调节 。 由 于 这 种 电动 机 的 控制 方式 需要 同时 调 
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节 电 流 的 幅 值 及 相 角 ， 故 而 称 其 为 矢量 控制 。 
3.3 空间 矢量 
通过 引入 “空间 矢量 ”的 概念 ， 可 以 更 利于 对 矢量 控制 思想 的 理解 。 异 步 电动 


机 的 空间 矢量 模型 在 之 前 的 2.6 节 中 已 做 过 分 析 。 定 子 电 流 空间 矢量 i 如 下 式 所 
JR: 





i, =i e +i, eU) eG) (3-3) 
该 空间 矢量 具有 恒定 幅 值 且 以 同步 速度 旋转 。 根 据 第 2 章 的 结论 ， 其 d-q-0 模 
型 如 下 式 所 示 : 




















1 c: 
Las 2 2 || tas 
-| 8 68] (3-4) 
" 2 2 [i 
1 1 1 
XP, a, b, e 三 相 电流 间 假 设 平衡 ， 则 有 
iy =i,, ti, +i,, =0 (3-5) 
同 理 ， 定 子 相 电压 空间 矢量 如 下 所 示 : 
v, =v, + o pv el (3-6) 
等 效 两 相 电 动机 的 电压 如 下 : 
€ 
Vis 2 2 || Ys 
wy 8 8 n (3-7) 
Vo 2 2 v 
1 1 1 
对 平衡 系统 有 
Ug, TU, UV, + =O (3-8) 








所 得 电压 空间 矢量 v, 在 参考 直角 坐标 系 内 可 表示 为 
v, = V.cos0 + jV sin 
式 中 ,VV 为 电压 矢量 大 小 ; 0 为 该 矢量 与 参考 坐标 轴 间 夹 角 ( 方 向 ) 。 假 设 参考 轴 为 
d, WA 
v, =0,4, JU (3-9) 
与 定义 定子 电流 和 定子 电压 空间 矢量 一 样 ， 可 以 定义 定子 磁 通 量 的 空间 矢量 模型 如 
下 : 
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2 2 Am 
A e Ou Aye? FALE?) (3-10) 





上 式 也 可 由 相应 电感 量 表示 如 下 : - 


A, =Li, +L, (3-11) 
式 中 , 也 为 定子 三 相 总 电感 。 
bs -3/2(L.) 
式 中 ,Li,, 为 三 相 磁 化 电感 。 
在 d-q 轴 系 内 ， 式 (3-10) 可 写 为 : 
A, SA. +jA (3-12) 


sk (3-12) IAS, A, 为 三 相 电 动机 定子 参考 坐标 系 内 的 每 相等 效 两 相 电 动机 
的 磁 通 量 。 


3.4 ”空间 矢量 在 不 同 参考 坐标 系 间 的 变换 


通过 上 一 节 中 的 方程 式 (3-3) ~ 式 (3-12) 推 导出 了 在 定子 参考 坐标 系 内 ， 其 电 
流 、 电 压 及 磁 通 量 的 表达 式 。 考 虑 到 异步 电动 机 的 定子 和 转子 绕组 内 均 有 电流 通 
过 ， 由 于 转子 绕组 间 短 接 ， 故 电压 值 为 零 。 对 于 两 相 电 动机 而 言 ， 如 果 考 虑 在 转子 
参考 坐标 系 内 的 各 变量 ， 则 转子 电流 的 空间 矢量 可 由 下 式 表 示 : 

E =i + ji, (3-13) 

式 中 ,下 标 r 表示 转子 参考 坐标 系 。 

如 果 转 子 参考 坐标 系 与 定子 参考 坐标 系 重合 ， 则 有 i, 在 定子 参考 坐标 系 内 与 
上 式 相同 。 然 而 ， 如 果 转 子 参 考 坐 标 与 定子 间 夹 角 为 9,， 如 图 3-4 所 示 ， 则 有 转子 
电流 空间 矢量 之 在 定子 参考 坐标 系 内 的 表达 式 如 下 : 











E= (a, + ji) ( cos6, + jsin#, ) (3-14) 
或 
Ü = (tj) =iacosO, — i; sin0, * j( ij, sinO,  i;,cos0,) 
亦 或 


Us cosÜ.  —sinO, | ia 
He CoSsO H a 
式 (3-15 ) 为 用 转子 参考 坐标 系 内 转子 电流 矢量 表示 的 定子 参考 坐标 系 内 的 转子 
电流 空间 矢量 表达 式 。 当 转子 旋转 时 ， 夹 角 4 随时 间 变 化 。 因 此 ， 参 考 坐 标 系 的 选 
取 对 于 空间 矢量 本 吴 具 有 影响 。 例 如 ， 定 子 参考 坐标 系 内 的 定子 电流 矢量 表达 式 


(3-3) 具 有 恒定 幅 值 且 以 同步 速度 旋转 ， 然 而 ， 同 样 是 以 上 空间 矢量 ， 如 果 选 取 同 
步 旋转 参考 坐标 系 ， 则 不 仅 幅 值 恒定 且 方 向 静止 ( 即 直流 特性 ) 。 
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=d 











b) 


网 3-4 定子 和 转子 参考 坐标 系 内 的 空间 矢量 














对 于 磁 通 量 等 式 (3-12) ， 空 间 矢 量 和 A, 可 分 解 为 d WA q 轴 上 的 分 量 As 和 A,。 
以 上 分 量 同样 可 以 看 做 是 一 个 两 相 电 动机 定子 绕组 沿 d 轴 及 q 轴 的 磁 通 量 。 然 而 ， 
每 相 定 子 绕组 对 所 有 载 流 绕组 均 应 有 相应 磁 通 产生 。 可 由 于 d fb q 轴 间 夹 角 为 
90°, [Aij d 轴 上 的 绕组 对 应 q 轴 绕 组 上 通过 的 电流 并 无 磁 通 产生 。 同 样 ， 位 于 qd 
轴 上 的 绕组 对 于 d 轴 绕 组 内 电流 也 没有 磁 通 产生 。 
如 果 转 子 回路 开路 ， 则 和 ,可 由 两 绕组 上 的 自 感 量 全 表示 如 下 : 
A, = Las, 十 ji (3-16) 








或 
AVE (3-17) 
同 理 ， 如 果 以 等 效 两 相 绕 组 取代 原 有 的 三 相 转 子 绕组 ， 则 转子 参考 坐标 系 内 的 转子 
磁 通 矢量 仅 对 应 转子 电流 的 表达 式 如 下 : 
入 = 也 (3-18) 
但 是 ， 实 际 情况 是 定子 和 转子 绕组 内 均 有 电流 流 过 ， 在 定子 和 转子 绕组 间 存 在 
互感 磁 通 量 。 由 定子 向 转子 的 能 量 传递 即 是 通过 该 互感 磁场 实现 的 ， 同 时 也 是 电动 
机 转 和 矩 产生 的 原因 。 如 果 假 设 转子 固定 旦 转子 参考 坐标 轴 与 定子 参考 坐标 轴 一 致 ， 




















如 图 3-4b 所 示 ， 则 有 定子 绕组 轴 向 与 转子 绕组 轴 向 间 互 感 最 大 值 ,。 同 理 ， 在 其 
正 交 轴 向 上 也 存在 最 大 互感 值 4,。 此 时 ， 如 果 转 子 旋转 角度 9.， 则 当前 互感 量 为 
Lcos0,。 然 而 ， 在 此 位 置 时 正 交 的 转子 绕组 与 定子 轴 向 绕组 间 还 同时 存在 互感 量 


L cos fo, + z), 
2 


因此 ， 仅 由 转子 绕组 电流 引发 的 定子 的 轴 向 绕组 磁 通 量 为 


At, = Lit cos, = È i sing, (3-19) 
同 理 ， 仅 由 转子 绕组 电流 引发 的 定子 的 正 交 轴 疝 绕组 磁 通 量 为 
At, = Li! cos0, 一 了 sing， (3-20) 
因此 ， 代 入 式 (3-17 ) 的 值 后 可 得 由 转子 绕组 电流 引起 的 定子 绕组 总 磁 通 量 ， 
At =L it =L ite (3-21) 


如 果 将 定子 电流 的 影响 因素 同样 纳入 考虑 ， 则 有 在 定子 参考 坐标 系 内 的 总 定子 磁 通 
矢量 为 
dM (3-22) 
zh. če” (323) 
此 时 ， 如 果 转 子 处 于 旋转 中 ， 则 角度 0, 随时 间 变 化 。 同 样 ， 在 转子 参考 坐标 系 内 
的 总 转子 磁 通 矢量 可 由 下 式 表 示 : 


A =L i +L, te" (3-24) 
或 
MeL Eor +L i (3-25) 
3 Pla.. 
转 矩 T. > 2 2 i dregs 





如 果 转 子 磁化 电流 在 定子 参考 坐标 系 内 的 空间 矢量 用 i, KR, WERE LL, 与 
该 电流 的 乘积 为 总 转子 磁 通 量 。 
即 
LG eA site enr (3-26) 
3X (3-24) 和 式 (3-26 ) 表 示 在 某 一 参考 坐标 系 内 的 总 磁 通 矢量 ， 可 表示 为 在 该 参 
考 坐标 系 内 的 自 感 磁 通 量 与 同样 由 另外 参考 坐标 系 变换 至 该 参考 坐标 系 内 的 互感 磁 
通 量 之 和 。 在 定子 参考 坐标 系 内 定子 电压 方程 的 空间 矢量 形式 如 下 式 表 示 : 











v, =R, È +> (3-27) 


如 上 文 所 述 ， 转 子 电压 为 零 ， 故 
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xa dà! 
=0 =R, i +— (3-28) 
dt 
感应 式 电动 机 的 转 矩 ， 可 以 看 做 磁 通 和 电流 空间 矢量 正 交 后 的 结果 ， 其 表达 式 如 
F: 
T.-KAixi = KL, i xi (3-29) 
XB, “x” FAP RII, K-3/2P, 
同 理 ， 以 定子 相关 变量 表示 的 转 矩 方程 如 下 : 
T, =K xi (3-30) 
同时 上 式 还 可 以 电流 矢量 表示 为 ; 
T.-K,üxü (3-31) 


3.5 矢量 控制 原理 


异步 电动 机 的 矢量 控制 是 通过 相应 调节 输入 端 电 压 幅 值 、 相 位 以 及 频率 ， 进 而 
独立 对 转 矩 以 及 定子 励磁 电流 控制 来 实现 的 。 带 有 矢量 控制 的 异步 电动 机 ， 具 有 可 
比拟 直流 电动 机 的 性 能 表现 。 磁 场 定向 控制 理论 指出 ， 应 将 电动 机 的 供电 电流 分 为 
磁 通 分 量 和 转 矩 分 量 两 个 部 分 分 别 考虑 ， 该 电流 的 磁 通 分 量 对 应 于 转子 磁 通 矢量 的 
相位 方向 ， 其 转 矩 分 量 则 对 应 于 转子 磁 通 矢量 的 正 交 方 向 。 异 步 电 动机 矢量 控制 模 
型 建立 在 d-q 轴 系 同步 旋转 的 参考 坐标 系 内 ， 其 中 正弦 变量 在 稳 态 时 表现 出 类 似 直 
流 电 动机 的 特性 。 

Ap LB T. 用 空间 矢量 变量 的 表示 如 下 : 

T, =K igi S T, = KA, i, (3-32) 

异步 电动 机 的 定子 电流 矢量 i 产生 了 转子 磁 通 量 A, 以 及 电动 机 转 矩 ， 该 电流 

的 磁 通 分 量 与 转子 磁 通 A, 同 相 ， 即 该 定子 电流 分 量 i 与 直流 电动 机 励磁 电流 类 似 。 

同时 ， 定 子 电流 的 q rie i 则 负责 产生 电动 机 转 矩 。 只 有 当 总 磁 通 量 完全 由 

记 提 供 且 方向 与 该 磁 通 矢量 方向 一 臻 时， 系统 才能 获得 类 似 直 流 电动 机 的 特性 表 
现 。 

要 实现 转 矩 控制 ， 根 据 为 空间 矢量 所 选 参考 坐标 系 的 不 同 ， 有 多 种 方法 可 以 应 
用 。 对 异步 交流 电动 机 而 言 ， 气 际 磁 通 、 定 子 磁 通 以 及 转子 磁 通 是 系统 的 三 个 显著 
磁 通 空间 矢量 。 其 中 气 际 磁 通 以 系统 同步 速度 旋转 ， 转 子 磁 通 对 转子 本 映 以 相应 转 
差 速度 旋转 。 对 于 上 述 两 种 磁 通 矢量 而 言 ， 只 要 将 参考 坐标 系 d 轴 方 向 选取 为 任 一 
磁 通 量 的 轴 向 ， 便 可 基于 该 磁 通 量 实现 矢量 控制 。 通 常 在 异步 电动 机 矢量 控制 中 ， 
最 为 简便 和 常用 的 参考 坐标 系 的 选择 是 将 该 参考 坐标 系 附 加 于 代表 转子 总 磁 通 量 
和, 的 参考 坐标 系 内 ， 该 参考 坐标 系 是 跟随 转子 总 磁 通 矢量 旋转 的 参考 坐标 系 。 由 于 
该 参考 坐标 系 面向 励磁 故 称 为 磁场 定向 控制 ， 图 3-5 所 示 为 带 有 两 个 独立 电流 分 量 
记 和 记 调 节 需 的 矢量 控制 型 逆 变 需 的 简单 控制 原理 。 两 电流 分 量 分 别 对 应 其 在 所 
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选 参考 坐标 系 的 4 轴 和 q 轴 分 量 。 定 子 三 相 电 流 i 、 鹿 .及 i 均 被 转换 为 定子 参考 坐 
标 系 内 的 d-q 轴 分 量 。 以 上 变量 进一步 通过 矢量 旋转 块 变换 至 磁场 参考 系 内 。 





Ib 









































ok 
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A) 


控制 


图 3-5 


ig 
C) 


磁场 定向 控制 原理 





假定 磁场 (励磁 ) 参 考 坐 标 系 与 固定 ( 定子) 参考 坐标 系 间 夹 角 为 4， 如 图 3-6 
所 示 ， 该 夹 角 由 于 转子 磁 通 空间 矢量 A, 的 旋转 而 随时 间 变 化 ， 并 被 称 为 磁场 偏转 
角 。 如 果 0 为 定子 电流 空间 矢量 与 其 参考 坐标 系 间 的 夹 角 ，9. 为 转子 轴 向 与 转子 磁 


场 参 考 和 坐标 系 间 的 滑 偏 角 。 
则 有 


0, =0,+0, (3-33) 


上 式 以 速度 表示 如 下 : 


8, = [(w, o. dt = [odi (3-34) 
以 上 经 变换 后 的 电流 与 输入 信号 电流 让 和 这 相 比 较 ， 所 得 差 值 经 放大 后 用 于 


FEMRE NA FRIE, EIR E ji E A 
变换 由 磁场 (励磁 ) 参 考 系 至 定子 参 
考 坐 标 系 内 。 如 果 电 流 的 定子 参考 
A d-q 轴 分 量 均 已 知 ， 则 可 经 2/3 变 
换 后 得 到 该 电流 在 a-b-c 参考 轴 系 上 





的 各 分 量 。 变 换 后 的 电流 经 与 实际 
电动 机 电流 比较 后 ， 所 得 差 值 用 于 
控制 逆 变 回路 的 通 断 。 由 于 逆 变 天 
为 三 相 电 流 调 节 回 路 ， 通 过 控制 道 
变 回路 的 通 断 进而 调节 输出 电流 值 ， 
使 其 符合 输入 参考 值 的 控制 。 各 相 
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电流 的 解 耦 控制 使 系统 具有 了 能 够 比拟 直流 电动 机 的 高 阶 动态 响应 。 

虽然 为 了 实现 矢量 控制 ， 可 以 将 电流 六 的 方向 确定 为 转子 磁 通 轴 向 、 定 子 磁 
通 轴 向 又 或 者 气 阶 磁 通 轴 向 。 然 而 ， 采 用 转子 磁 通 方向 时 ， 能 够 自然 实现 解 耦 控 
制 。 但 是 当选 取 定 子 磁 通 方 向 或 气 院 磁 通 方向 时 ， 则 会 导致 系统 耦合 现象 且 需 要 补 
偿 方 可 解 耦 。 

以 上 两 种 方式 是 本 质 上 截然 不 同 的 两 种 矢量 控制 方法 ， 即 直接 /反馈 控制 方式 
以 及 间接 /前 馈 控 制 方式 。 直 接 / 反 馈 控 制 方式 要 求 直接 的 磁 通 量 信号 反馈 ， 可 通过 
在 电动 机 内 安装 专门 的 磁场 传感器 或 者 通过 磁 通 量 模型 直接 解 算出 其 空间 矢量 并 得 
以 实现 。 在 间接 /前 馈 控 制 方式 中 ,通过 求 得 并 整合 磁 通 矢量 相对 转子 的 速度 ， 进 
而 得 出 磁场 相对 转子 的 旋转 角度 ， 将 以 上 角度 附加 在 测 得 转子 的 旋转 角度 上 得 到 
0.。 由 于 以 上 方法 中 磁 通 矢量 的 位 置 ( 即 角度 ) 为 间接 求 得 ， 故 称 其 为 间接 矢量 控 制 
方式 或 者 前 馈 控 制 方式 。 


3.6 直接 矢量 控制 


当 异 步 电 动机 采用 直接 矢量 控制 的 方式 时 ， 如 果 磁 通 量 信和 号 由 传感器 直接 采集 
获得 ， 则 需 装 有 替 尔 效应 传感器 /线圈 的 特殊 设计 的 电动 机 。 此 时 需要 假设 转子 磁 
通 矢量 和 ,相对 于 固定 (定子 ) 参 考 坐 标 系 的 位 置 (角度 ) 值 已 知 量 0.( 如 图 3-6 所 示 ) 。 
定子 电流 i 与 定子 参考 坐标 系 间 夹 角 为 9,， 与 转子 磁 通 量 轴 向 间 夹 角 为 6. ， 由 定子 
电流 产生 转子 磁 通 量 ,及 转 矩 7.， 其 中 负责 产生 转子 磁 通 量 的 电流 分 量 需 要 与 A, 
同 相 位 。 因 此 ， 如 果 将 电流 之 在 转子 磁 通 参考 坐标 系 内 分 解 为 4 轴 和 qd 轴 分 量 ， 则 
其 中 d AAE i cosh = 二 ,2 为 负责 产生 转子 磁 通 的 分 量 。 同 时 q 轴 分 量 i sinb, = 
计 ， 计 为 负责 产生 转 矩 的 分 量 。 由 于 空间 矢量 i 以 同步 速度 旋转 ， 而 转子 磁 通 矢量 
转速 等 于 转子 速度 与 转 差 速度 之 和 (其 值 等 于 同步 转速 ) ， 故 二 者 间 相 对 速度 为 零 。 
KIE, BÑ iLK 鹿 均 表现 为 直流 分 量 ， 可 作为 理想 化 的 控制 变量 使 用 。 直 接 矢 量 控 
制 原理 框图 如 图 3-7. 所 示 。 

目标 速度 作为 给 定 速 度 以 o 表示 ， 该 值 与 转子 实际 速度 o, 相 比 较 ， 所 得 速度 
偏差 在 速度 调节 器 内 经 PI 调节 器 放大 后 输出 。 该 速度 调节 器 的 输出 值 为 转 抢 给 定 ， 
用 于 转 矩 控制 内 环 的 输入 值 ， 转 和 矩 给 定 与 转 矩 当前 值 比较 后 得 到 转 和 抢 偏 差 ， 该 转 矩 
偏差 值 经 处 理 后 作为 与 给 定 转 矩 相应 的 定子 电流 给 定 值 站。 采用 同样 的 方法 ， 通 
过 绝对 值 方 程 ， 由 转子 速度 可 求 得 参考 转子 磁 通 量 和， ， 该 参考 磁 通 量 在 每 单位 
(p. u. ) 速度 内 保持 恒定 ， 且 大 小 位 于 0 ~1 间 。 如 果 速 度 超过 每 单位 速度 (1p. u ) , 
则 磁 通 量 人 为 变量 (此 时 磁 通 量 减 小 ) 且 与 转子 速度 成 函数 关系 。 该 块 作为 图 3-7 
中 弱 磁 功能 块 出 现 ， 从 而 保证 了 电动 机 的 连续 恒 功 率 输出 。 由 于 电流 转 和 矩 生成 分 量 
的 减 小 ， 转 子 磁 通 量 相应 减 小 ， 进 而 使 电磁 转 矩 减 小 。 此 时 由 于 速度 仍 在 增加 ( 因 
为 弱 磁 的 存在 ) ， 故 总 输出 功率 保持 不 变 。 转 子 的 给 定 磁 通 量 与 分 析 电 机 模型 获得 
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的 相应 磁 通 量 比 较 ， 所 得 偏差 值 用 于 调节 定子 电流 证 的 转子 磁 通 生 成 分 量 。 矢 量 
六 与 矢量 这 相 加 之 和 即 为 定子 电流 参考 矢量 六 o RE i GRE i ZE hk fB 
BG HES AA OF 。 此 时 如 果 求 得 0; ， 则 可 知 转 子 磁 通 轴 与 定子 极 轴 角 0. 间 的 夹 角 。 
FERS i 以 及 07 两 值 后 便 可 知 定子 给 定 相 电流 这 . dy Jd s XE BE nT a8 EK US] 
制 型 PWM 逆 变 器 控制 电动 机 各 相 电 流 跟随 以 上 各 给 定 相 电流 。 由 以 上 分 析 可 知 ， 

在 直接 转 矩 控制 中 需 已 知 97 ，7, 以 及 和 A, 等 反馈 变量 值 。 以 上 各 值 均 可 由 磁 通 及 转 
和 矩 处 理 器 块 求 得 。 






































感应 电动 势 











图 3-7 ”直接 转 矩 控制 策略 


根据 所 使 用 的 各 测量 值 变 量 ， 该 处 理 器 将 以 下 述 变量 作为 输入 : 

(1) 线 电压 及 定子 电流 ; 

(2) 磁 通 测量 线圈 所 得 感应 电动 势 以 及 定子 电流 。 

已 知 上 述 变量 后 ， 包 、 也 以 及 和 ,等 变量 可 由 下 面 章节 中 提供 的 方法 计算 求 出 。 
3.6.1 直接 转 和 矩 控制 中 的 感应 线 电 压 及 电流 (转子 磁 通 量 ) 

、 了 以 及 和 ,等 变量 的 计算 ， 需 使 用 终端 电压 及 电流 ， 通 过 算出 转子 或 定子 
ur 如 果 采 用 转子 磁 通 量 函 数 ， 则 转 怎 和 磁 通 计算 法 如 下 。 假 设 测 得 的 
线 电流 为 二 、 到 及 过 ,“d 和 9 轴 与 “a" 相 极 轴 重 合 ， 则 定子 参考 坐标 系 内 的 电子 电流 d- 
q 轴 分 量 如 式 (3-35) 和 (3-36 ) 所 示 : 











1 1 
bomo du —tos (3-35) 
B” B 
及 
2 1 1 
las = 3" aq» M 3 = Lag (3-36) 


同 理 ， 如 果 测 得 三 相 相 间 电 压 分 别 为 ww，、 以 及 vv ， 且 相 电 压 分 别 为 ww v 
以 及 v.， 则 有 
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Vig = 一 一 Do + (3-37) 
3 43 
以 及 
2 1 1 
Va. = 3 Vas = 3 Ups 十 3 Des (3-38 ) 
1 
= tu.) (3-39) 
由 以 上 等 式 可 以 分 析 可 知 ， 转 子 电流 可 以 通过 下 式 推导 得 出 : 
Vas = (R, +L.p) Las +L, pla, (3-40) 
以 及 
bg = (R, E Lp)i, + Lipi, (3-41) 
及 
1 
= 二 | (342) 
1 
ie fs - Ri, )dt - Lis (343) 


EEF RAF HRC A, OB. 、 磁 通 及 磁场 角 可 由 下 列 方程 轻易 求 得 。 
由 之 前 方程 式 (2-55) 可 得 转 矩 如 下 : 


3 P VE 
T = 2 z“ ( Vas dr ~ Ll.) (344) 
以 及 
Au m LÀ, tL (345) 
do = Lig, + Lalas (3-46) 
do 
tan, = — (3-47) 
Xs 
及 
A, = JA HAG, (3-48) 


由 以 上 各 式 可 知 ， 采 用 这 种 控制 方式 的 电动 机 非常 依赖 于 R La L AK Ln 
等 相关 电动 机 参数 ， 归 根 结 底 此 种 方式 是 依赖 于 电动 机 磁 饱 和 的 程度 。 
3.6.2 直接 转 矩 控制 中 的 定子 磁 通 模型 
然而 ， 即 使 不 使 用 基于 转子 磁 通 模型 ， 通 过 定子 磁 通 及 定子 电流 同样 可 以 用 来 
计算 转 矩 。 此 处 可 以 参照 式 (3-40) 以 及 式 (341) 即 可 。 
va 2 (CR, + Lp ig, * L, pi, = Ri, + pq, (3-49) 
vs = (CR, + Lp)iu + L,pi, = Ri, + PA os (3-50) 
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As = [Cv - Reig) dt (3-51) 
Ay = [vq - Rip) dt (3-52) 
A, 2 Ja tae, (3-53) 
定子 磁 通 矢量 轴 与 定子 参考 坐标 系 d 轴 间 的 夹 角 o, REB T, 如 下 : 
A 
=tan || — -54 
0, =ta Gr) (3-54) 
3P,. | 
T,= 2 a LA ds 一 iA) (3-55) 


采用 这 种 方法 时 ， 其 算法 仅 依赖 于 定子 阻抗 。 但 是 ， 当 定子 电压 较 低 时 ， 则 由 
定子 磁 通 决定 的 精度 相对 较 低 。 因 此 ， 在 低速 下 该 方法 由 于 精度 低 而 并 不 适用 。 
3.6.3 直接 转 矩 控制 中 的 感应 电动 势 及 电流 

现在 如 果 可 以 求 得 感应 电动 势 并 以 其 代替 之 前 所 用 的 电压 值 ， 则 由 于 定子 阻抗 
变化 的 存在 而 产生 的 计算 误差 便 可 以 避免 。 为 此 ， 两 组 磁 感 线圈 或 类 似 的 霍 尔 传 感 
器 被 置 于 定子 开 槽 内 且 它 们 之 间 呈 90" 电 气 夹 角 ， 这 两 个 传感器 的 输出 值 可 直接 用 
于 矢量 控制 系统 逻辑 判断 回路 内 。 假 设 d-q 轴 系 内 的 该 电动 势 分 量 表示 为 es 和 ev， 
则 该 参考 坐标 系 内 定子 磁 通 量 可 由 以 下 方程 表示 : 
































即 
Aa, = fende (3-56) 
Ay = Je, di (3-57) 
XR 
À as = Lig, + Lia (3-58) 
Aa -L tL, (3-59) 
或 
À = Ad HAG (3-60) 
0, -tan ^! Aw (3-61) 
i À as 
此 时 转 矩 为 
3P . 
T 73 2? CipAds ed. À4) (3-62) 


如 果 转 子 磁 通 量 已 知 ， 则 转子 电流 可 由 下 式 求 得 ; 
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À as = Lias 1 ; 

la = ES = zl Cd 一 Lia) (3-63) 

, Ais - Lis 1 

IEEE n = g Ceedi- Lis) (3-64) 
由 于 求 得 了 转子 电流 ， 且 定子 电流 可 由 相应 传感器 得 知 ， 因 此 转子 磁 通 量 可 由 下 式 


求 得 : 














dw = Li, 十 Lalas (3-65) 
以 及 
A -Li,. FAL. (3-66) 
或 者 
A = VA EAS (3-67) 
及 
zi Àq 
0,-ian | — (3-68 ) 
da 
3 P ue ， 
T, = 2 5 I» (iqsar m isiy) (3-69) 


在 矢量 控制 中 ， 采 用 感应 电动 势 这 种 方式 的 不 足 之 处 是 : 由 于 电动 机 在 低速 下 
的 感应 电动 势 非 常 微 弱 ， 因 此 ， 基 于 该 测量 值 进行 的 转子 电流 和 转子 磁 通 量 的 计算 
便 很 容易 出 现 误 差 。 此 外 ， 这 种 方法 需要 加 装 磁 通 传 感 带 ， 因 而 增加 了 系统 复杂 性 
且 使 电动 机 内 的 出 线 更 加 次 乱 。 


3.7 采用 空间 矢量 模型 (VSM) A DRE aE REC VST) 的 
直接 矢量 控制 


矢量 控制 是 基于 电流 源 型 逆 变 器 (CS) 或 者 电压 源 型 道 变 器 (VSI) 来 实现 
的 。 可 以 通过 跟随 特性 的 开关 控制 技术 ， 获 得 所 需 相 电 流 进而 控制 逆 变 器 工作 。 

(1) PWM 技术 ; 

(2) WIRES 

(3) 控制 矢量 模型 。 

PWM 技术 和 滞 环 比较 技术 在 电压 源 / 电 流 源 型 逆 变 器 中 应 用 均 非常 广泛 。 近 
来 ， 基 于 空间 矢量 模型 的 道 变 带 矢量 控制 方式 也 得 到 了 越 来 越 多 的 应 用 ， 以 下 将 对 
此 进行 简要 介绍 。 如 图 3-1 所 示 为 采用 电压 源 型 道 变 器 驱动 的 三 相 异 步 电 动机 模 
型 。 其 中 ， 通 过 测 得 定子 电压 及 电流 计算 出 转移 及 定子 磁 通 量 ， 并 将 计算 所 得 实际 
值 与 控制 信号 给 定 值 进行 比较 。 所 得 偏差 值 通过 PID 调节 器 并 限 幅 后 分 别 产生 相应 
电流 在 转 矩 及 磁 通 后 成 坐标 上 的 分 量 。 以 上 控制 电流 信号 分 量 分 别 与 实测 的 定子 电 
流 d-q 坐标 变换 后 所 得 分 量 进行 比较 ， 所 得 差 值 电 流 分 量 作为 设 定量 分 别 调节 所 需 












































EAM v.s VA vus 。 以 上 两 电压 分 量 通过 2/3 变换 后 转 为 a-b-c 参考 系 内 的 
电压 控制 信号 。 以 上 控制 信号 通过 空间 矢量 模型 直道 变 器 生成 实际 三 相 控制 电压 并 
驱动 电动 机 。 电 动机 的 供电 电压 为 ww 、ow 以 及 wu。 








Vab =U, T Vy 
Uy, = Uy TV. (3-70) 
Vag — UV. Vo 


此 处 ww 、 六 以 及 六 分 别 为 结 点 a、b、e 间 的 电压 值 ， 相 当 于 对 应 直流 负 结 点 处 
的 电压 。 电 压 源 型 逆 变 器 共有 六 个 开关 了 ~ T,, AP TRI T, fa zz [8] — 55 BID 
同时 导 通 ， 因 此 它们 又 可 合并 看 做 一 个 开关 So 

S =1 RRTM, T, XW 

S =0 (RT RT. T, Ñ 

同 理 可 见 ， 对 于 其 他 管 脚 开 关 SAI S; 同 样 有 不 同 值 表示 具体 开关 不 同 状态 。 

S, = 1 RETHA T, XW 

S,= 0 RETH T, FÑ 

以 及 

S$; = 1 代表 T; 导 通 、T, 关 断 

S$; = 0 代表 T; 关 断 、T, 导 通 

综 上 所 述 ， 对 于 开关 S, S, SHARA S 种 可 能 的 开关 状态 即 000 ~111。 其 
中 ,0 代表 开关 开路 ，1 代表 开关 闭合 。 对 应 以 上 8 种 开关 状态 ， 其 对 电动 机 所 施 
加 相应 电压 如 表 3-1 所 示 。 如 果 假 设 电动 机 具有 隔离 的 中 性 点 “n”， 则 旋转 的 空间 
矢量 对 应 的 电压 wow、zu 均 可 由 参考 电压 w 定 义 ， 具 体 如 表 3-1 所 示 。 

表 3-1 逆 变 器 开关 状态 汇总 

































































状态 关 状 态 Vin Vin Von 电压 空间 矢量 
0 S; 20,8, =0,S; =0 0 0 0 Vo (000) 
1 $,51,8,20,8,20 | 24,4 | -Vy3 | -*y3 V, (100) 
2 $,21,8,21,8,20 | V3 V3 | 25 V, (110) 
3 $,50,8,51,8 20 | -V3 | 27⁄3 | X3 V, (010) 
4 S, =0,S, =1,S; =1 | -2Yy* | V3 V/3 V, (011) 
5 S, =0,S, 20,8,21 | -¥,4 | -Pa | 29,4 V, (001) 
6 | S18, 20,81 | Www | 3*4] v3 V, (101) 
7 8,21,5; 21,8, =1 0 0 0 V, (111) 
2 an E 
nl) => [ou (2) +, (ee eue | (3-71) 


同时 
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Van = (vy Va )/3 (3-72) 

Vin = (v, — Vy, )73 (3-73) 
且 

Von = (Veg -Vp 73 (3-74) 


Mfg dk EG HI, ARRARIR, FE PAS RAS IY 
无 电压 施加 于 电动 机 端子 处 ， 此 时 相应 端子 被 其 上 游 或 下 游 的 开关 短路 。 对 应 每 种 
开关 状态 的 相 电 压 组 合 可 统一 由 方程 表示 。 人 参考 矢量 V. 图 形 化 表示 如 图 3-8 Bron, 
V, =v +jzuw， 该 参考 矢量 在 六 角形 边界 内 具有 六 向 活动 矢量 ， 两 两 之 间 呈 m/3 X 
角 。 对 三 相 方 波 道 变 器 而 言 ， 其 矢量 顺序 为 Vi 至 V。， 每 相 开 关 导 通 角 度 为 m/3, 
并 无 VB V, 

为 了 同时 控制 逆 变 器 输出 电压 的 幅 值 和 相位 需 按 时 间 将 电压 矢量 分 为 VE V, 
这 八 个 电压 空间 矢量 的 时 序 调节 是 通过 PWM 型 道 变 器 中 的 八 个 开 环 / 闭 环 PWM 调 
节 回 路 实现 的 。 在 开 环 矢量 PWM 控制 中 ， 参 考 电 压 的 空间 矢量 被 看 做 单一 实体 而 
并 非 相 相 组 合 。 对 于 一 次 调节 中 的 每 个 开关 周期 ， 仅 做 一 次 参考 电压 矢量 采样 dX 
参考 电压 矢量 的 相位 表明 了 与 之 相 邻 的 两 个 非 零 电压 矢量 。 因 此 以 上 两 种 电压 可 根 
据 所 需 电压 幅 值 大 小 ， 在 某 一 开关 周期 内 先后 施加 。 对 于 该 开关 周期 内 的 其 他 时 
间 ， 均 施加 Vox, V, s 

例如 : 如 果 需 要 生成 给 定 电压 矢量 六 ， 如 图 3-8 所 示 ， 能 够 便捷 生成 PWM fü 
出 的 方法 是 使 用 其 相 邻 矢量 VR Vo WR VR VASA VA 矢量 在 VURIV,Jr IBI 
上 的 投影 矢量 ， 则 有 











vs [Vi + Vè 2 Vus Te, +Y, (3-75) 
如 果 此 时 广 与 V,[E]Je ffo o, Bj 
V* ERE (3-76) 
3 3 
Eu . T 
V Sanc e (3-77) 
或 
2. ,..í(m 
V,=—V s (s a] (3-78) 
B 3 
及 
2 
V, =—V" sina (3-79) 
B 


如 果 式 (3-80) FP, T NERA EA aE HR GE SFP aH, vA 
记分 别 为 电压 矢量 (100) 和 (110), 
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I 
I 
I 
! 
V4(001) — 1 -一 F6(101) 
I 
I 
I 
| 
| 


图 3-8 三 相 逆 变 需 的 空间 矢量 








T, T, 

y, - Y, 元 和 Beir (3-80) 

及 

y, V, 
hey WT, =y. (3-81) 
V* =V, +V, +(V, RV,)(T. -(T,+T,)] (3-82) 
如 果 

[T(t an Sh (3-83) 

则 
V* T, =V,T, + V,T, + (V, È V,) T, (3-84) 


两 个 连续 7. 周期 内 对 称 脉冲 类 型 的 结构 ， 可 以 通过 以 下 开关 顺序 获得 : 

WT/2):V(T) «eV, (T) < V, (T,/2) «V, (T,/2) ECT) ey ( T.) eV, 
(T,/2) 

不 难 发 现 采 用 对 称 脉冲 类 型 时 的 系统 输出 谐 波 最 小 。 中 断代 也 可 按 上 述 方法 
分 解 为 以 下 次 序 : 

WO eV (T,/3) V, CI aed nu (T3) ey CEA wy (TY 
3) 

此 类 模型 称 为 改进 型 空间 矢量 PWM， 其 具有 比 原型 更 好 的 性 能 表现 。 原 有 
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PWM 方式 具有 较 高 的 性 能 ， 但 同时 需要 在 线 计算 参考 电压 空间 矢量 V* 。 截 至 目 
前 ， 给 定 定 电压 矢量 _ 直 被 假设 位 于 图 3-9 H aE PESE BERE ADS E. Al , 但 该 给 定 
电压 增 大 了 电压 矢量 VE VAER 
周期 ， 逆 变 器 此 时 等 效 于 普通 六 阶 方 波 
逆 变 器 工作 。 而 当 给 定 电压 矢量 位 于 图 
3-9 所 示范 围 之 外 时 ( 即 系统 超 调 区 域 
内 ) ， 则 需要 采用 特别 的 技术 来 保证 系 
统 正常 运行 。 
3.7.1 Fe REFS til 

TB Til 2 ee BS fni 45 
通过 定子 磁 通 和 定子 电流 测量 值 计 算出 
的 实际 转 抢 进行 比较 来 完成 的 。 


Ds 

















给 定 电压 限 幅 











图 3-9 ” 受 控 模 型 的 空间 矢量 





| 9 
| v 


2 2 (Alas -À usd (3-85) 


Bir fi ZEAL AS Ach XE Jes 5 FB, Yat 2 [8L II 3 PR] A e SE RIS R 8 FH PE nb 3 AS AB P JT RR 
态 。 定 子 电流 偏差 矢量 Ai. 与 其 导数 dAi./di WAZ Bil AY Ha Hs A d Fn] Hz] At E 
的 位 置 ， 共 同 决定 了 逆 变 器 的 非 零 / 零 电压 矢量 区 间 。 基 于 定子 参考 系 的 电动 机 方 
程 可 得 最 优化 的 赣 变 器 开关 顺序 


3.8 ”间接 矢量 控制 或 前 馈 控 制 


间接 矢量 控制 方式 与 之 前 介绍 的 直接 
矢量 控制 方式 类 似 ， 其 不 同 之 处 在 于 : 在 
间接 矢量 控制 方式 中 ， 需 求 得 并 整合 转子 
磁 通 空间 矢量 相对 转子 的 相对 速度 ， 从 而 
得 到 磁场 相对 转子 的 偏转 (HEU) 角度 ， 
该 角度 与 测 得 的 转子 旋转 角度 相 加 得 到 0 。 
间接 矢量 控制 在 工业 中 的 应 用 同样 十 分 广 
泛 。 图 3-10 所 示 的 矢量 图 为 间接 矢量 控制 
中 包含 的 基本 原理 。 假 定 转子 磁场 参考 举 
标 系 与 固定 GET) 参考 系 间 夹 角 为 0,， 
如 图 3-10 所 示 。 由 于 转子 磁 通 空间 矢量 A， 
是 旋转 的 ， 且 其 方向 被 定义 为 磁场 角度 ， DW an 
因而 % 也 会 随时 间 变 化 。 如 果 转 子 旋转 的 |。 D 
角速度 为 o,， 而 转子 磁场 相对 转子 本 身 的 
旋转 角速度 为 o.， 则 该 磁场 的 同步 速度 为 。 ”图 3-10 间接 矢量 控制 中 的 矢量 图 
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式 (3-86) 所 示 。 
w, = 0, +o, Fld, = foai = ko, + @,,) dt (3-86) 


因此 ， 对 于 间接 矢量 控制 而 言 ， 异 步 电 动机 可 在 同步 旋转 参考 坐标 系 内 表 
示 。 蜡 步 电 动机 同样 可 以 假设 通过 电流 源 型 道 变 需 供 电 ， 因 而 可 以 直接 控制 定子 电 
流 。 在 同步 参考 坐标 系 内 ， 可 以 通过 电动 机 的 d-q 模型 推导 出 间接 矢量 控制 方程 如 
T. 

在 以 下 转子 方程 式 中 ， 上 标 e 表示 同步 参考 系 。 





























WE V. 
"d +R ih = Ory =0 (3-87) 
在 以 下 方程 中 则 忽略 上 标 eo 
: 3-88 
á (3-88) 
即 
dw = Lyi, + Lalas (3-89) 
ro -Li, tL (3-90) 
由 以 上 方程 可 以 得 到 定子 电流 与 转子 电流 间 的 关系 式 如 下 : 
š rw = Lalas 
la. Lo (3-91) 
" A Lala 
pet om (3-92) 
将 上 式 的 转子 电流 值 代入 磁 通 量 表 达 式 中 可 得 
dA 4, R, Ls 
十 Àa i Rd, USA. -0 (3-93) 
dt £L L, i 
di, R L, 
Ae -了 Ri -wah = (3-94) 
dt Lo 


假设 转子 磁 通 矢量 方向 与 d* 轴线 方向 一 I, WA Ag = 0 H. dA, /dt 20 以 及 总 
转子 磁 通 量 和, =A 入,。 
代入 以 上 值 则 变形 后 的 方程 如 式 (3-95) 所 示 ， 即 
dà, R L, L, dà 








+ 一 人 = 一 Ri 或 一 -一 + 和 = 了 3-05 
dt L, r L, reds a dt r meds 3 ) 
及 
Ls ; 
DR, =n (3-96) 


负责 产生 磁场 的 定子 电流 分 量 为 
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1 L, da, 
lp =la p AUC ue (3-97) 
而 负责 产生 转 矩 的 定子 电流 分 量 
mE LA, 
ly = Los TML R (3-98) 
因此 ， 转 和 矩 可 由 下 列 方 程 表示 : 
3 PL, 
T, = 2 2? L^ =K À ir (3-99) 
H 
3 P La 
A > — 3-100 
fs 57 ( ) 


磁 通 量 保持 恒定 ， 则 转 矩 可 由 定子 电流 的 q 轴 分 量 控制 调节 。 
一 旦 定子 电流 的 d4、d 轴 分 量 均 已 知 ， 则 有 该 电流 在 a-b-c 参考 系 内 的 表达 式 


WF: 
[4] m [T] m [ ia, | (3-101) 
且 
[ | 2T | =) 
cos6,cos| 0, — — |cos| 0, + — 
3 3 
LETS (3-102) 


3. ] 2T). 2T 
sindsin{ 8 = = Jsin{ + =| 
L 3 3 


WEL EFFE SH, URE eg, WARE TE mE Hee, un 
3-11 所 示 为 间接 转 矩 控制 策略 的 框图 。 其 中 ， 通 过 比较 速度 参考 值 o! 以 及 由 位 置 
/速度 传感器 处 获得 的 实际 速度 w,， 生 成 速度 偏差 值 。 而 速度 偏差 值 经 调节 器 输出 
BERAE T? 。 采 用 同样 方法 ， 由 转子 速度 通过 绝对 值 函数 生成 器 后 可 以 求 
得 转子 磁 通 给 定 值 和 ，。A 和 ,在 某 相应 速度 下 (1p. u. ) 保持 恒定 ， 大 小 介 于 0 ~1 之 
间 。 

当 速 度 高 于 该 速度 (1p. u. ) 时 ， 其 磁 通 量 表示 如 下 : 

。 OE) o 
AZ = pa oe? (3-103) 

以 上 方程 表示 当 速 度 高 于 额定 转速 时 有 弱 磁 现象 产生 ， 而 总 输出 功率 保持 恒 
定 。 由 转 矩 参考 值 /希望 值 以 及 转子 磁 通 量 可 以 得 到 电流 源 型 间接 矢量 控制 器 中 的 
A TTE Gg. ip, ou, WFR (3-104) 表述 : 

r 


a 3-104 
HE v 
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图 3-11 间接 矢量 控制 原理 杠 





E] 

















ME i L, MA; 
R, dy 


La r 
eic LBS = jo; dt 


H. 0, 20, * 0, 


六 








(3-105) 


(3-106) 


由 定子 电流 的 转 矩 / 磁 通 生成 分 量 以 及 转子 磁场 角度 % 可 以 得 到 d-q 参考 系 中 电流 


为 


ok Li DEI 
M | cos6, ale | 
， 冰 DEI 
it sind, cosO JLi A 


由 以 上 电流 d-q 分 量 可 以 得 到 的 线 电流 为 


1 0 1 
|| 5e 
i, |= 2 2 h. 
i 1 3 0 
a g 
沿 定子 电流 “a” 轴 方向 选取 参考 系 q 轴 ， 则 定子 电流 可 改写 为 
in d. |i, |sinO, 








. ; 2 
in = [i sa = m) 


NT 2 
ič = |i! |sin| 0, - — 
s 3 


(3-107) 


(3-108) 


(3-109) 
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如 式 (3-109) 所 示 为 转换 后 生成 的 三 相 定 子 电流 控制 指令 ， 并 可 应 用 于 如 图 
3-12 所 示 的 控制 流程 内 。 以 上 电流 调节 指令 经 适当 方式 输入 逆 变 器 后 ， 实 现 逆 变 
器 输出 电流 跟随 指令 电流 的 控制 目的 ， 进 而 由 道 变 器 输出 到 驱动 电动 机 端 。 

在 间接 矢量 控制 中 ，o; o; 为 相应 电动 机 参数 的 函数 。 因 此 ， 理 想 的 情况 是 
以 上 参数 与 对 应 实际 值 之 间 在 任意 运行 状态 下 均 能 匹配 进而 减 小 矢量 控制 中 的 偏差 
值 。 但 是 考虑 到 转子 阻抗 随 温度 的 变化 以 及 漏 感 大 小 随 定子 电流 幅 值 的 变化 ， 转 差 
速率 的 去 谐 效 应 以 及 相应 耦合 效应 是 客观 存在 的 ， 如 图 3-13 Hrs. Hep, RIX 
际 转子 阻抗 ; R, 为 预计 阻抗 。 用 来 决定 of Mol, WE R 小 于 R.， 则 转 差 频率 
c; 小 于 其 实际 值 ， 故 d-q 轴 系 的 实际 位 置 将 前 移 至 如 图 所 示 的 六 -六 位 置 。 此 时 如 
果 电 动机 转 矩 增 大 ， 电 流 忌 将 增 大 。 由 于 该 电流 在 4 轴 上 存在 分 量 ， 故 该 分 量 访 亦 
会 随 之 增 大 ， 最 终 导 致 磁 通 量 的 增加 。 在 这 种 情况 下 ， 转 矩 和 磁 通 的 控制 指令 值 都 
将 大 于 二 者 的 实际 值 。 同 理 ， 如 果 阻 搞 
R, 大 于 实际 阻抗 R.， 转 矩 及 磁 通 将 小 于 
其 实际 值 。 因 此 ， 在 转 矩 变化 瞬 态 ， 在 转 
子 磁 通 和 转 矩 相应 中 均 会 产生 振荡 。 此 时 


选择 转 矩 及 磁 转 矩 的 安定 时 间 即 转子 时 间 常 数 为 0.5s 
通 控制 指令 读 Memes 
取 电动 机 参数 ANTE OR FE 





计算 ir ios 








推算 15.01.07 


推算 igs ias 








和 T 
lds lds — lds 





图 3-12 ”间接 矢量 控制 流程 图 图 3-13 ”由 转子 失 配 导 致 的 去 谐 效 应 
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3.9 案例 分 析 


矢量 控制 在 MATLAB/SIMULINK 中 的 仿真 

在 进行 仿真 之 前 ， 对 于 异步 电动 机 表示 系统 方程 做 如 下 假定 : 

e 气 际 磁 通 的 分 布 假设 为 正弦 曲线 ，; 

e 电动 机 工作 在 线性 磁 区 ; 

e 定子 绕组 星 形 联结 带 有 隔离 的 中 性 点 ; 

e 假设 电动 机 为 两 极 电动 机 。 

定子 电流 和 转子 电流 分 别 在 各 自 轴 系 内 以 空间 矢量 方式 表达 如 下 : 


perg +i dr iir) 





bos uar de ue) 
l, =1,,€ cde tie 

同 理 ， 定 子 和 转子 的 电压 及 磁 通 矢量 也 可 按 以 上 方式 表述 。 

向 一 般 参 考 坐 标 系 内 的 转换 

如 果 以 转子 磁场 轴线 作为 参考 ， 且 其 与 固定 参考 轴线 间 夹 角 为 bi。 


jer 











NT EAE PRACT GR A BER UE T HA BOR RC, BEAN d 轴 选 取 
为 与 转子 磁 通 轴 向 _ 致 的 方向 ，d 轴 则 相应 超前 90°。 该 参考 坐标 系 与 转子 磁场 等 














速 旋转 。 
FB o Pr 
T, -A,Kji,, 
Lalas 
oO, = 
TOTA, 


式 中 ， 也 为 转子 时 间 常 数 。 
转子 磁 通 量 与 电流 矢量 的 d 轴 分 量 关 系 式 如 下 : 





dA, 
T, vac À, = Lalas 
dt l 


且 转 差 速率 与 定子 电流 矢量 的 q 轴 分 量 关系 式 如 下 : 
Lgs 


Qa = 
E 





通过 以 上 两 个 关系 式 可 知 ， 如 果 给 定 电流 分 量 为 让 及 总 已 知 ， 则 可 相应 求 得 
转子 磁 通 和 转 差 速率 。 








10 


11 


12 
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空 制 及 无 传 感 


4.1 简介 


器 控制 


在 上 一 章 中 详细 描述 了 用 于 调 速 异步 电动 机 的 矢量 控制 方法 。 一 般 来 说 ， 实 现 
闭环 矢量 控制 方案 需要 一 个 复杂 的 控制 系统 结构 ， 而 这 一 控制 结构 是 由 以 下 几 个 部 








分 组 成 : 
(1) 电动 机 磁 通 和 转 扼 的 PID 控制 器 ; 
(2) 电流 和 电压 (REE) 的 解 看 网 络 ，; 
(3) 复杂 的 坐标 变换 ，; 
(4) 2 ~3 轴 的 转换 ; 
(5) 电压 或 电流 的 调制 器 ; 
(6) 磁 通 和 转 矩 的 估算; 
(7) PID 速度 控制 器 。 

















1986 年 在 由 Takahashi 和 Depenbrock 提出 的 直接 转 矩 控制 系统 中 ， 系 统 前 五 个 
组 成 部 分 由 两 个 磁 汪 比较 器 和 一 个 选择 表 ' 取代 。 与 矢量 控制 相 比 ， 这 种 方法 极 
大 地 简化 了 控制 系统 的 结构 。 在 矢量 控制 方案 中 ， 假 设 可 控 电 源 可 以 实现 任意 期 望 
的 波形 和 定子 绕组 的 电流 值 ， 但 实际 电路 和 逆 变 需 只 能 产生 驱动 变量 的 七 个 离散 的 
空间 矢量 。 在 大 多 数 情 况 下 ， 没 有 一 个 空间 矢量 能 与 矢量 控制 所 需 的 瞬时 值 严格 相 
































等 。 尽 管 提高 PWM 逆 变 器 的 开关 频率 能 得 到 驱动 变量 所 需 的 曲线 ， 但 是 考虑 经 济 
AA, MPR EARS, Wie Fe aR A EE 200 ~ 300 Hz， 所 以 矢 


量 控制 很 难 用 于 大 功率 传动 中 期 望 的 电流 波形 控制 。 因 此 ， 在 许多 传动 系统 中 矢量 


控制 难以 满足 快速 响应 的 要 求 。 











在 直接 转 矩 控制 方案 中 ， 由 基本 变量 计算 得 到 转 矩 和 磁 通 的 瞬时 值 ， 并 用 一 个 
最 优 的 开关 表 分 别 进行 控制 。 所 有 矢量 控制 中 必须 存在 的 坐标 变换 在 直接 转 矩 控制 
方案 中 却 不 需要 。 非 线性 交流 电动 机 结构 的 解 看 通过 使 用 “ 开 一 关 ” 控 制 方法 控 

















制 逆 变 器 的 开关 得 以 实现 ， 并 由 逆 变 器 选择 得 
4.1.1 无 传感器 控制 

















HEERE. 


在 由 矢量 控制 交流 电动 机 的 传动 方案 中 ， 需 要 速度 或 者 位 置 传感器 。 由 于 使 用 
传感器 会 带 来 许多 缺陷 ， 体 现在 如 成 本 问题 、 可 靠 性 问题 和 抗 干扰 度 问题 等 方面 。 
因此 ， 可 以 实现 转 矩 和 速度 精确 控制 的 无 传 感 右 控制 系统 能 够 得 以 长 足 发 展 。 在 无 
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传 感 需 传动 系统 中 ， 通 过 实际 电压 、 线 电流 和 频率 佑 算 电 动机 速度 。 目 前 ， 直 接 转 
和 矩 控 制 和 无 传 感 顺 控制 方法 备 受 青睐 ， 即 为 本 章 讨论 的 主题 。 在 不 需要 低速 稳定 运 
行 的 工业 现场 中 ， 无 传感器 传动 系统 得 到 了 广泛 应 用 。 


4.2 直接 转 矩 控制 基础 


直接 转 矩 控制 (DTC) 和 矢量 控制 的 方式 是 不 同 的 ， 其 一 是 直接 转 矩 控制 不 通 
过 电流 控制 磁 通 ， 而 是 直接 控制 磁 通 。 直 接 转 矩 控制 和 矢量 控制 的 男 一 个 不 同 是 ， 
直接 转 矩 控制 的 参考 坐标 系 是 定子 磁 通 而 不 是 矢量 控制 中 的 转子 磁 通 参考 坐标 系 。 

直接 转 矩 控制 实际 上 是 直接 矢量 控制 和 直接 自控 制 方法 的 延伸 。 众 所 周知 ， 直 
接 矢 量 控制 理论 早已 在 工业 传动 系统 中 运用 。 在 矢量 控制 和 直接 转 矩 控制 中 ， 磁 通 
和 和 转 和 矩 既 可 以 通过 测量 得 到 ， 也 可 以 通过 估算 得 到 ， 并 用 作 控 制 锅 的 反馈 信号 。 直 
接 转 和 矩 控 制 中 的 输入 信号 是 转 矩 的 误差 、 定 子 空 间 矢 量 的 相 角 和 幅 值 的 误差 ， 从 而 
决定 开关 顺 件 的 状态 。 在 以 上 信和 号 的 基础 上 ， 特 定 的 电压 矢量 或 者 电压 矢量 的 组 合 
以 特定 的 时 序 直接 用 于 逆 变 器 的 控制 ， 这 使 得 异步 电动 机 有 快速 响应 的 性 能 。 
4.2.1 转 矩 和 磁 通 控制 

在 定子 参考 坐标 系 中 ， 异 步 电动 机 的 转 矩 可 以 由 式 (4-21) 表示 。 


























为 了 使 用 磁 通 控制 ， 定 子 电流 在 用 转子 磁 通 表示 为 
AS =Li +L, i, (4-2) 
A, =L,i, +L,,i, (4-3) 
同 理 
La 
À, E TULIP (44) 
由 以 上 公式 ， 转 和 矩 可 以 表示 为 
L 
poe Bo. dd (4-5) 
2 2 LULLES 
ele RB IRI EL 
3 P Ls 
- A. | |à, [sin 4-6 
=o ara a bim (4-6) 


AP, y eRe TRU FRE, MEEA. ER Pe P,P 
由 转子 电压 控制 的 状态 变量 。 


— zv, -R i, (4-7) 


64 ”高 性 能 交流 传动 系统 模型 分 析 与 控制 








SUP, v, 为 逆 变 器 的 输出 电压 ， 用 于 电动 机 控制 。 

如 果 电 动机 是 由 电压 源 型 逆 变 器 驱动 ， 如 式 (4-1) 所 示 ， 道 变 器 的 电压 矢量 
有 六 个 有 效 的 分 量 和 两 个 零 分 量 。 由 式 (4-7) 所 示 ， 和 忽略 定子 电阻 ， 定 子 磁 通 为 
下 式 (4-8) 所 示 。 





A, = jd (4-8) 

AIKA, AEG) h EJE FH PT RA OZ ep Zo, HX (4-8) 

定子 磁 通 在 六 角形 路 径 上 以 固定 速度 移动 。 零 分 量 表示 磁 通 停止 ， 不 改变 其 移动 路 
径 。 三 相 逆 变 需 的 6 个 有 效 分 量 和 2 个 零 分 量 如 图 4-1 所 示 。 








* 





N 
了 万 (100) 
£ 








图 4-1 FAIR AEA 6 个 有 效 分 量 和 2 个 零 分 量 








对 于 转 矩 的 产生 , ch (4-6) 是 非常 重要 的 。 式 (4-6) 清楚 地 表明 了 转子 磁 
通 、 定 子 磁 通 的 夹 角 和 转 和 矩 的 关系 。 假 设 转子 磁 通 A, 沿 道 时 针 方向 缓慢 移动 ， 在 
有 效 电 压 矢量 的 作用 下 ， 如 果 定 子 磁 通 沿 顺 时 针 方 向 移动 ， 夹 角 y 迅速 增 大 而 转 拢 
减 小 。 另 一 方面 ， 如 果 电 压 为 零 分 量 ， 转 子 磁 通 停止 变化 ， 夹 角 和 转 矩 都 会 减 小 。 
因此 ， 通 过 循环 开关 有 效 分 量 和 零 分 量 容易 控制 电动 机 的 转 矩 。 


4.3 直接 转 年 控制 的 控制 策略 


Depenbrock 和 Takahashi 描述 的 直接 转 矩 控制 (DTC) 的 基本 概念 总 结 如 下 ， 
异步 电动 机 的 速度 由 旋转 磁场 的 角速度 决定 。 在 稳 态 状况 下 ， 旋 转 磁场 的 角速度 由 











第 4 章 ， 异步 电动 机 的 直接 转 矩 控制 及 无 传感器 控制 65 








定子 绕组 的 级 对 数 和 定子 的 供电 频率 决定 ， 磁 通 的 幅 值 由 电压 和 频率 的 比值 决定 。 
如 式 (4-6) 所 示 ， 如 果 转 子 磁 通 保持 定 值 ， 则 定子 磁 通 随 着 定子 电压 的 变化 而 递 
Se, KE AA y 和 转 矩 也 相应 地 增 大 。 

直接 转 和 矩 控制 方案 的 基本 模块 如 图 4-2 所 示 。 经 过 三 个 模块 处 理 并 传送 给 逆 变 
器 的 数据 ， 再 由 道 变 器 给 电动 机 供电 。 这 三 个 模块 是 : 

e 转 矩 和 磁 通 处 理 器 ，; 

e 最 优 逻 辑 选 择 模块 ; 

o 相应 的 电动 机 模型 模块 。 




































































图 4-2 DTC 方案 框图 








转 矩 和 磁 通 由 一 个 迟滞 模块 处 理 。 在 转 矩 和 磁 通 处 理 模 块 中 比较 设 定 转 矩 和 实 
际 转 算 ， 同 时 比较 设 定 磁 通 和 实际 磁 通 。 转 和 矩 和 磁 通 的 实际 值 通 过 相应 的 电动 机 模 
型 得 到 。 当 实际 转 矩 值 小 于 转 矩 的 差分 述 洲 限制， 转 和 矩 输出 变 大 。 相 似 的 ， 如 果实 
际 转 矩 大 于 差分 述 淖 限制 ， 转 和 矩 输出 变 小 。 同 样 的 函数 也 用 于 磁 通 比较 器 ， 转 和 矩 和 
人 磁 遂 的 差分 上 下 限制 由 述 浪 窗口 的 输入 决定 ， 人 迟 淖 窗 口 的 输入 可 以 改变 差分 迟 沛 的 
上 下 限 ,使 得 电源 输出 装置 的 频率 能 在 1. 5 ~3. 5kHz 变化 。 

通过 ASIC 模块 处 理 转 矩 状态 输出 和 磁 通 状态 输出 ,构成 了 电压 矢量 选择 模 
块 。 最 优 开关 逻辑 功能 就 是 选择 合适 的 电压 矢量 ， 使 得 电压 矢量 同时 满足 转 矩 状态 
输出 和 磁 通 状态 输出 需求 。 如 第 3 章 所 述 ， 三 相 逆 变 顺 的 8 个 开关 状态 中 有 2 个 是 
零 状 态 。 逆 变 顺 的 最 优 开关 表 可 以 用 转 和 矩 和 磁 通 比较 器 的 输出 和 定子 磁 链 空间 矢量 
的 位 置 得 到 。 

为 了 控制 电动 机 的 转 和 矩 ， 逆 变 顺 开关 状态 基于 以 下 规则 选择 得 出 。 转 矩 与 定子 
磁 通 矢量 A、 和 转子 磁 通 矢量 A, 的 向 量 积 成 比例 。 定 子 磁 通 矢量 是 一 个 常量 ， 这 样 
转 矩 就 由 定子 磁 通 矢量 和 转子 磁 通 矢量 之 间 变 化 的 夹 角 控制 。 由 于 转子 时 间 和 常数 比 
定子 时 间 和 常数 要 大 得 多 ， 在 我 们 考虑 的 时 间 段 中 ， 转 子 磁 通 变化 量 很 小 。 假 设 由 于 
负载 转 矩 的 增加 ， 则 需要 增加 电动 机 转 矩 ， 最 优 开关 逮 辑 会 选择 一 个 逆 变 融 电 压 和 天 
量 使 得 定子 磁 通 矢量 和 转子 磁 通 矢量 之 间 的 夹 角 变 大 ， 电 动机 转移 要 减 小 时 ， 最 优 
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选择 开关 逻辑 会 选择 一 个 零 电 压 矢 量 ， 使 得 定子 磁 通 和 转子 磁 通 的 向 量 积 逐渐 减 
小 。 如 果 定 子 磁 通 减 小 到 小 于 其 正常 值 的 下 限 ， 磁 通 状态 输出 要 求 增 加 定子 磁 通 。 
如 果 转 矩 状态 输出 较 小 ， 最 优选 择 开关 逻辑 会 选择 一 个 新 的 定子 电压 矢量 ,使 得 磁 
通 在 增 大 的 同时 转 矩 角 y 会 减 小 。 

对 应 电动 机 模型 计算 出 实际 定子 磁 通 值 、 电 动机 输出 的 转 矩 、 给 定 速 度 和 频 
率 。 对 于 直接 转 矩 控制 ， 实 际 磁 通 和 转 矩 值 均 十 分 重要 ， 实 际 磁 通 和 转 矩 值 每 
25hs 计算 一 次 。 速 度 外 环 需 要 参考 速度 和 频率 的 给 定 值 ， 给 定 速度 和 频率 每 毫秒 
计算 一 次 。 电 动机 模型 从 测量 的 定子 电流 、 电 压 、 开 关 位 置 和 电机 参数 得 出 。 通 过 
数字 信和 号 处 理 (Digtal Signal Processing， 简 称 DSP) 能 够 计算 出 所 有 直接 转 矩 控制 
中 需要 的 电动 机 变量 。 

在 电动 机 模型 中 ， 实 际 定子 磁 通 的 计算 非常 重要 。 可 以 用 下 面 两 个 方程 来 计算 
定子 磁 通 。 



































A, = JG, - Ri) dt (4-9) 


A, =Li * L,i, (4-10) 
第 一 个 方程 式 用 来 估算 磁 通 的 初始 值 ， 之 后 用 第 二 个 方程 式 计算 磁 通 值 。 磁 通 
决定 转 矩 ， 用 方程 表示 : 
T, =KA, xi, (4-11) 
为 了 得 到 实际 的 速度 值 和 频率 值 ， 转 子 磁 通 和 转子 磁 通 角 可 以 用 方程 式 (4- 
12) 计算 得 到 。 式 中 ，cr 表示 磁 漏 因子 。 





L, 
A =T (A, - aL.) = An tig (4-12) 
转子 磁 通 角 为 
Nu 
0, SEM (4-13) 


直接 转 矩 控制 的 完整 框图 如 图 4-2 所 示 ， 速 度 控 制 器 比较 给 定 速度 和 电动 机 模 
型 的 反馈 速度 。 此 模块 中 包含 了 传统 的 PID 控制 器 ， 模 块 的 输出 作为 转移 控制 器 的 
SURE FEE 〈 速 度 ) 。 

转 和 矩 控 制 融 的 另 一 个 输入 是 给 定 转 和 矩 。 如 果 要 实现 电动 机 的 速度 控制 ， 就 要 用 
到 给 定 速度 〈 转 矩 ) 。 如 果 要 实现 电动 机 的 转 矩 控制 ， 则 只 需要 给 定 转 矩 。 转 和 矩 控 
制 融 比较 给 定 转 和 矩 和 退 沾 转 和 矩 控制 器 得 出 实际 转 矩 ， 迟 滞 转 矩 控制 器 如 前 文 所 述 。 
标准 磁 通 给 定 值 和 反馈 频率 值 用 来 计算 频率 如 何 影响 磁 通 。 如 图 4-2 所 示 ， 磁 通 迟 
滞 比 较 器 比较 给 定 磁 通 和 实际 磁 通 。 图 4-2 中 所 示 的 开关 频率 控制 用 来 限制 开关 频 
率 的 最 大 和 最 小 值 。 电 压 波 形 决 定 了 开关 频率 的 最 小 值 ， 电 子 装置 的 开关 频率 决定 
了 开关 频率 的 最 大 值 。 

通过 开关 频率 控制 来 改变 磁 通 和 转 矩 控制 絮 述 沛 窗口 的 大 小 ， 开 关 频 率 限制 在 
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1.5 23. 5SkHz, 
与 矢量 控制 (FOC) 方案 相 比 ， 直 接 转 矩 控制 方案 有 以 下 优点 : 
e 没 有 电流 环 ， 因 此 不 需要 直接 电流 控制 ; 
e 不 需要 坐标 转换 ; 
e 没 有 单独 的 电压 脉 宽 调制 模块 ; 
e 需要 定子 磁 通 矢 量 和 转 矩 的 估算 。 
依据 开关 遍 区 的 选择 ， 有 两 种 不 同 的 直接 转 矩 控制 开关 选择 方案 。 


























定子 磁 通天 量 路 径 方 案 。 两 种 方案 中 开关 选择 方法 如 图 4-3 所 示 。 
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b) 六 边 形 次 定子 磁 通 矢量 路 径 


Al 43 
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Takahashi 提出 的 循 圆 形 定 子 磁 通 矢 量 路 径 方案 ，Depenbrock 提出 的 循 六 边 形 
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44 基于 直接 转 矩 控制 方案 的 开关 表 


基于 直接 转 矩 控制 (DTC) 方案 循 圆 形 定子 磁 通 矢量 路 径 的 开关 表 如 图 44 所 
示 。 通 过 迟 沾 磁 通 控制 锅 和 转移 控制 顺 ， 定 子 磁 通 和 转 和 矩 的 给 定 值 与 实际 值 分 别 进 
行 比较 。 磁 通 控制 器 是 一 个 二 级 比较 器 ， 转 和 矩 控制 器 是 一 个 三 级 比较 名 。 如 果 转 和 矩 
控制 融 表 示 为 r， 则 7 = -1 表示 转 和 矩 实际 值 大 于 给 定 值 且 超出 迟 讲 限制 ; 7 =1 表 
示 实 际 值 小 于 给 定 值 是 超出 迟滞 限制 ，r =0 表示 转 矩 在 迟滞 限制 以 内 。 






























































图 4-4 基于 直接 转 矩 控制 方案 的 开关 表 





磁 通 迟 清 比较 带 的 输出 表示 为 由 ， 当 中 =0 时 ， 表 示 实 际 磁 链 大 于 给 定 值 且 超 
Hisar Al; 当中 = 1 时 ， 表 示 实 际 磁 链 小 于 给 定 值 旦 超出 迟 沛 限制 。 通 过 角 位 置 





À. B ; 
y= aretan | 得 到 定子 可 区 域 R， 这 些 表示 转 和 矩 输 出 和 定子 磁 通 区 域 R 的 数字 


sd 




















化 变量 ， 是 建立 访问 EPROM 的 数字 地 址 ，E?*PROM 中 的 选择 表 如 表 4-1 所 示 。 
表 4-1 

R(1) R(2) R(3) R(4) R(5) R(6) 

T=1 V,(110) V; (010) V, (011) V; (001) V, (101) V, (100) 

中 =1 T=0 V(000) V(000) V(000) V(000) V(000) V(000) 
r= +1 V, (101) V, V, Vu V, V 

T=1 V, (010) V, (010) V, (011) V; (001) V, (101) V, (100) 

中 =0 720 V(000) V(000) V(000) V(000) V(000) V(000) 
7 =1 V; Vs V, V, V; V, 























e 定子 磁 通 和 电流 波形 几乎 是 正弦 波 ; HS hl HUE AD RE Y 8 
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波 的 大 小 ; 

e 优越 的 动态 转 矩 特性; 

e 磁 通 和 转移 控制 器 的 灌 环 大 小 决定 了 逆 变 器 的 开关 频率 。 

为 了 提高 电动 机 性 能 ， 在 基本 的 ST 一 DTC 方案 的 基础 上 ， 人 们 提出 了 许多 方 
法 修改 开关 表 。 通 过 将 采样 周期 分 割 成 2 个 或 者 3 个 相等 间隔 的 方法 可 以 减 小 转 算 
波动 ， 但 是 也 因此 将 开关 电压 矢量 的 数量 增加 到 12 个 或 者 56 个。 同样 ， 负 载 转 算 
的 大 小 可 以 通过 转子 磁 通 的 幅 值 进行 控制 。 
4.4.1 直接 自 适 应 控制 方案 

Depenbrock 提出 的 直接 自 适 应 控制 方案 (DSC) 的 框图 如 图 4-5 所 示 。 电 压 和 
电流 作为 磁 通 和 转 抢 估算 模块 的 输入 ， 此 模块 的 输出 是 磁 通 和 转 矩 。 由 此 得 到 的 磁 
通 值 经 过 磁 通 比较 器 生成 数字 变量 da, dM de, dy, dy de 对 应 逆 变 器 6 步 运 算 
中 的 有 效 电压 矢量 。 迟 清 转 失控 制 器 生成 的 数字 变量 ww 决 定 了 零 分 量 状态 的 持续 


时 间 。 
























































图 4-5  Depenbrock 直接 转 矩 控制 方案 





对 于 恒定 磁 通 的 控制 算法 采用 以 下 形式 : 

如 果 d =1， 则 逆 变 器 开关 状态 为 : S,-2dy, Sp =de, So =d， 表 示 选 择 有 效 
矢量 ; 

如 果 dy =0， 表 示 选 择 零 分 量 矢 量 ; 








即 








S,=0, S,=0, S,=0KS,=1, S,=1, S,-1 
直接 自 适 应 控制 方案 的 主要 特点 总 结 如 下 : 
e 直接 自 适 应 控制 方案 中 ， 在 恒 磁 通 区 域 采 用 PWM 运算 ， 在 弱 磁 区 域 采 用 6 
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步 运算 ; 
e 恒 磁 通 区 域 和 弱 磁 区 域 ， 电 流 和 磁 通 波形 都 是 非 正弦 的 ; 
e 定子 磁 通 矢量 在 PWM 运算 中 也 是 沿 着 六 边 形 路 径 移 动 。 
基于 直接 转 和 矩 控 制 的 直接 自 适 应 控制 控制 输出 ， 可 以 通过 适当 选择 定子 磁 通 比 
较 器 的 清 环 帘 度 ， 并 从 直接 转 抑 控制 的 开关 表 中 得 到 。 
4.4.2 BRR AINA 
ELBE TE PE hil AYE ZG TP : 
e 直接 转 矩 控制 采用 转 和 矩 和 磁 通 财 环 ， 没 有 电流 控制 器 ; 
e 直接 转 矩 控制 需要 定子 磁 通 和 转 矩 的 估算 ， 因 此 对 转子 参数 不 敏感 ; 
e 直接 转 矩 控制 是 一 个 无 电动 机 传感器 方案 ; 
直接 转 抢 控制 的 控制 结构 简单 ， 具 有 和 鲁 棒 性 。 


4.5 异步 电动 机 的 无 传 感 费 控制 


异步 电动 机 的 矢量 控制 方案 需要 速度 传 感 右 或 者 位 置 传 感 带 。 由 于 使 用 速度 传 
感 带 具有 如 增加 成 本 、 可 靠 性 问题 、 抗 干扰 问题 等 缺陷 ， 而 且 实 时 计算 的 成 本 也 越 
来 越 低 ， 通 过 运用 状态 估算 功能 的 软件 就 可 以 估算 速度 和 位 置 值 。 文 献 中 已 经 提出 
了 很 多 用 于 定子 电压 、 相 电流 和 频率 估算 速度 的 方法 。 

利用 无 速度 传感器 得 到 异步 电 劲 机 速度 的 方法 ， 大 体 上 可 以 分 为 两 类 ; 

e 具有 转 差 补 偿 的 开 环 速度 控制 ; 

e 具有 速度 估算 的 闭环 控制 。 

第 一 类 方法 中 ， 通 过 控制 电动 机 的 同步 速度 ， 利 用 转 差 频率 来 补偿 负载 变化 ; 
第 二 类 方法 中 ， 用 电动 机 的 估算 速度 做 闭环 速度 控制 的 反馈 信号 。 

用 于 异步 电动 机 的 无 传感器 转 矩 控制 方法 如 下 : 

(1) 转 差 频 率 计 算 方 法 ; 

(2) 用 状态 表达 式 估 算 速 度 的 方法 ; 

(3) 磁 通 估算 方法 ; 

(4) 模型 参考 自 适 应 系统 (MRAS); 

(5) 观测 器 〈 基 于 卡尔 曼 滤 波 器 的 观测 器 , 伦 伯 格 观测 器 ) 方法 ; 

(6) 速度 估算 的 人 工 智 能 方法 。 

转 差 频率 的 计算 方法 : 

转 差 频率 是 异步 电动 机 定子 频率 和 对 应 转子 频率 之 间 的 偏差 。 通 过 计算 转 差 频 
率 可 以 得 到 电动 机 的 转速 。 转 差 频率 和 定子 频率 之 间 的 关系 如 下 : 

w 70, -0, (4-14) 
RF, o, 为 定子 频率 ; o, 为 转子 频率 。 
转 差 频率 还 可 用 其 他 方法 计算 ， 其 中 一 种 方法 直接 由 定子 电压 和 定子 电流 的 相 
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位 滞后 计算 转子 频率 ， 转 差 频 率 通 过 电动 机 参数 和 定子 电流 计算 得 到 。 从 异步 电动 
机 等 效 电 路 的 稳 态 方程 中 能 够 得 到 转子 频率 o, 和 相 角 。 
Dw. -E 
中 = arctan TULIT (4-15) 

XP, A=R G; B=o,L.R,; C=R R; D=% (LE - L2) ; E2eL,R2, 

利用 上 面 的 方程 ， 可 以 得 到 转 差 频 率 和 相 角 之 间 的 曲线 。 当 转 差 频率 在 一 定 范 
围 内 时 ， 公 式 (4-15) 有 效 ， 并 在 不 要 求 快 速 响应 时 可 以 使 用 。 

通过 状态 方程 估算 速度 : 

在 静止 坐标 系 中 ， 用 转子 电动 势 (EMF) 可 以 得 到 转 差 频 率 。 这 一 速度 估算 
的 方法 只 需要 相 电 压 和 相 电 流 。 变 换 状 态 方程 ， 将 速度 用 电动 机 参数 和 实测 值 的 形 
式 表示 出 来 。 静 止 参 考 坐标 系 中 ， 异 步 电 动机 的 定子 电压 和 转子 电压 方程 可 以 写 为 

















Vas = Rig, + As (4-16) 
d 
Vy = RU tus (4-17) 
dA, 
ÜSRI *— 5-5. (4-18) 
dt ! 
. dA, 
0 -Rd, 十 e 一 oA, (4-19) 
3 op 
T, = 2 z LA as 2 Lad gs) (4-20) 
do. lepor) (4-21) 
d M * i 
以 上 的 动态 方程 可 以 得 到 转 差 频率 的 表达 式 如 下 
La € qr x bas te . m 
94-0, * R, 5 (4-22 ) 
L, Cor +e 








dà dr La R, 
ea = di = n = Lr = oàs] (4-23) 
e -Fai -ta torha] (4-24) 
J dt L, rq: L, qr r^*dr 


模型 参考 自 适应 系统 : 

用 模型 参考 自 适应 方法 可 以 得 到 两 个 不 同 结构 的 电动 机 模型 之 间 的 补偿 ， 基 于 
不 同 的 输入 变量 ， 这 个 补偿 可 以 用 来 估算 相同 的 状态 变量 。 其 中 一 个 不 含有 速度 的 
模型 称 作 参考 模型 ， 另 一 个 含有 速度 的 模型 称 作 可 调 模型 。 
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用 这 两 个 模型 之 间 的 偏差 推导 出 一 个 可 用 模型 ， 该 模型 为 可 调 模 型 估算 速度 。 
调节 可 调 模 型 使 得 两 个 模型 之 间 的 误差 趋 于 零 。 用 模型 参考 自 适 应 方法 估算 速度 的 
框图 如 图 4-6 所 示 。 


d SEBO 。 定子 方程 (9) 
































估算 速度 “个 C] 


图 4-6 模型 参考 自 适 应 的 速度 估算 





参考 模型 即 是 定子 电压 方程 ， 该 模型 的 输入 是 电动 机 的 电压 和 电流 信号 ， 输 出 
是 转子 磁 通 向 量 A;, 和 A*,。 用 定子 电流 和 估算 速度 (假定 可 用 ) 能 够 得 到 电动 机 自 
适应 模型 ， 自 适应 模型 的 输出 为 转子 磁 链 AN 和 入,。 如 果 估 算 速度 正确 ， 那 么 参考 
模型 计算 的 转子 磁 通 和 自 适应 模型 计算 的 转子 磁 链 则 应 该 相等 。 可 以 用 自 适应 PI 
控制 算法 来 调整 速度 w,， 使 得 偏差 &=0。 





PI 控制 器 可 以 表示 为 
^ K, 
ra (4-25) 
S 
£s (ASA-ASA) (4-26) 


伦 伯 格 速度 观测 器 : 

用 观测 需 来 估算 或 者 观测 系统 的 状态 变量 ， 状 态 观 测 需 需 要 用 到 系统 的 输入 、 
输出 以 及 系统 的 微分 或 者 差分 模型 。 常 用 的 三 种 观测 需 是 伦 伯 格 观测 器 、 自 适应 观 
测 器 和 基于 卡尔 曼 滤 波 的 观测 器 。 

在 没有 白 噪声 的 确定 性 系统 中 ， 伦 伯 格 观测 需 及 其 扩展 方法 能 够 用 于 已 知 参数 
的 时 变 系 统 的 参数 观测 。 在 伦 伯 格 观测 天 方程 中 ， 用 一 个 与 预测 误差 成 比例 的 系数 
来 校正 电流 状态 估算 ， 即 为 电流 的 估算 值 减 去 实测 值得 出 的 系数 。 观 测 絮 就 是 一 个 
用 被 控 对 象 全 部 或 者 部 分 模型 的 估算 器 ， 是 在 定子 坐标 系 中 基于 定子 和 转子 状态 方 
程 的 反馈 闭环 。 

由 电压 模型 得 到 的 转子 电压 方程 为 
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s 
vU 


=0=7,R "NT ) +0 À? 
dt 


PR ^r dr r^" qr 


qr g “r dr 


d 
v -O0zrPR. uL +w, A) 





























同 理 
A = is + Li 
A 三 人 ae tL. 
TAA c RIP BBUAX: 
LM RK, ， bk, 
Ag mo. A cA, za 
dt L, "oL C 
同样 ， 对 于 qd 轴 ， 有 
d r s S m T. 
一 人 = 一 一 人 +w Ai + —i, 
dt ^ E o* L, * 
定子 电流 六 和 六 用 电动 机 参数 表示 如 下 ， 
d s LR, t LR, S LR, S Lo, S 1 S 
(ia) = 一 fas tA + Noe ts 
di ^ cL.L us cLL, © cL," 
d s LR, t LR, S LR, S Lo, S 1 S 
—(i 3) = 2 Lis 3 dr 十 2 E * a 
dr GL e eLL GLE * wh 
式 中 1 
g-l- 
x LL, 
状态 方程 为 [X] =[A][X] +[B][U] 
[X] s[i 4G A& ALI 
[U]-s[w; v 0 0]" 
| (ER. +i eR) 5 (L,R,) Lo, 
cL.L; cLL LL, 
Ò - (LR, +R) -Lo, L,R, 
oL L: oLL, ohh 
[A] = 
LR, R, 
0 一 一 - 0, 
L, L, 
LR, R, 
0 w, = 
L, L. 
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(4-27) 


(4-28) 


(4-29) 
(4-30) 


(4-31) 


(4-32) 


(4-33) 


(4-34) 


(4-35) 
(4-36) 


(4-37) 


(4-38) 
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rol 
ar 0 
[B] =| 0 l (4-39) 
oL, 
0 0 
L 0 0 
使 用 上 述 电动 机 模型 的 伦 伯 格 观测 器 的 框图 如 图 4-7 所 示 ， 佑 算 值 用 带 “ 的 量 


表示 。 





















































伦 伯 格 
观测 器 


图 4-7 ”基于 伦 伯 格 观测 器 的 速度 控制 框图 




















通过 下 面 的 方程 式 可 以 得 到 输出 电流 i 和 i。 
ds qs 


Las 


i 1 0 0 0 Los 
s | = (4-40) 
2| Lo 1 0 Of a, 
qs À 


输入 电压 ws 和 ws 由 电动 机 定子 端 测 量 得 到 ， 如 图 4-8 所 示 ， 由 电动 机 模型 得 
到 的 速度 和 磁 链 观测 咒 用 于 速度 自 适应 算法 。 观 测 融 的 方程 如 下 式 (441) 所 示 。 


PS “AV BV aet -i) (441) 
t 


stb, il = [isis]; C AE UUU REM RS MEME, HASHIM C 乘 以 偏差 。= i i, EO 
校正 使 得 偏差 为 零 。 和 矩阵 4 中 ， 如 果 速 度 信号 o. 已 知 ， 则 磁 通 和 电流 可 以 通过 状 
态 方程 得 到 。 

速度 和 磁 链 观测 器 可 以 估算 未 知 速度 w,， 定 子 电流 和 转子 磁 通 的 估算 偏差 用 下 式 
表示 : 





“(e) =(4+6C)e - M Ê (442) 
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即 
e=X-8, A424 4. Ao, =0,-0, (4-43) 





















































扩展 卡尔 曼 
滤波 观测 器 


图 4-8 基于 扩展 卡尔 曼 滤波 器 观测 需 的 速度 控制 


[H] 
A 





为 了 导出 速度 自 适 应 算法 ， 考 虑 下 面 的 Lyapunov 方程 : 





Y=ere+- 4-44 
eec i ( ) 
通过 Lyapunov 理论 得 到 下 面 的 速度 自 适应 估算 方法 : 
do, A A 
dr =A(eaA T Eig A ar) Ln (COLL, ) (4-45 ) 


^ ^ 
式 中 ， Cids = bas T lass Ciqs = Los = qs O 


增益 矩阵 的 选择 要 保证 转速 和 磁 链 观测 器 的 稳定 性 ， 此 方法 在 电动 机 低速 时 偏 
差 变 大 ， 这 是 由 于 定子 电感 和 转子 电感 变化 影响 所 致 。 

基于 扩展 卡尔 曼 滤 波 的 观测 器 : 

伦 伯 格 观测 需 是 一 个 确定 性 观测 器 ， 使 用 于 线性 非 时 变 系统 。 基 于 扩展 卡尔 曼 
滤波 的 观测 器 (EKF) 方案 中 ， 状 态 变化 和 观测 模型 不 需要 是 线性 方程 ， 而 只 要 是 
可 微 方程 即 可 。 基 于 扩展 卡尔 受 滤波 的 观测 器 中 ， 状 态 变 量 只 需要 定子 电流 和 磁化 
电流 。 基 于 扩展 卡尔 曼 滤 波 观 测 絮 的 框图 如 图 4-8 Bras, HEB SAAR, We 
子 电 流 i 、ii. 和 转子 磁 链 As 、Aw 为 状态 变量 的 异步 电动 机 模型 如 下 式 表示 : 











SAX BU (4-46) 
Y-CX (447) 

即 
X=[is ip Ay A wg (4-48) 


Y=[is à] (4-49) 
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— 0 
oL, 
1 
[B] =| 0 一 (4-50) 
oL, 
0 0 
LO 0 
| = (LR, t LR) 0 (La R) Lo, 0 
cL 大 cLL cLL, 
j - GR, € LER.) Lao, (L,R,) 
cL.L oLL, oLL 
[A] = L,R, R, (4-51) 
一 一 0 -一 -o, 0 
L, L, 
L,R, R, 
0 = w, -— 0 
L, L, 
L 0 0 0 0 0 
10000 
ps (4-52) 
010 0 0 


在 异步 电动 机 的 动态 模型 中 ， 如 果 把 电动 机 的 转速 加 到 状态 方程 中 ， 则 状态 方 
程 的 维 数 增加 ， 同 时 状态 方程 也 变 为 非 线 性 ， 而 转子 转速 也 可 以 作为 状态 参数 之 
一 。 系 统 方程 以 离散 模型 来 表示 ， 这 样 基于 扩展 卡尔 曼 滤波 的 观测 需 可 以 用 一 个 微 





Jb FAL aie SC ER, 
无 干扰 异步 电动 机 的 离散 模型 为 
X(k +1) =A,X(k) +B,U(k) + V() (4-53) 
Y(k) 2C,X(k) + W(k) (4-54) 

















UB, Wk) A VOR) SIRK Y (Ck) 8 X (E) 的 高 斯 白 噪声 干扰 ， 为 零 矢 量 。 了 于 (大 ) 
和 VCE) 分 别 表示 Y CE) AX (k) 的 独立 矢量 。 

干扰 和 测量 值 的 统计 协 方差 矩阵 为 0Q、R 和 P， 系 统 干扰 协 方差 矩阵 和 系统 状 
态 协 方差 矩阵 P 是 5 x5 的 和 矩阵， 测量 噪声 的 协 方差 矩阵 是 2 x2 的 矩阵 。 基 于 扩展 
卡尔 曼 滤 波 的 观测 器 分 两 步 实 现 : 预测 和 滤波 。 在 预测 阶段 ， 由 电动 机 模型 和 当前 
估算 的 状态 值 计 算 下 一 个 周期 的 状态 值 X(k+1)， 预 测 状态 值 由 下 式 表述 : 


KE+1) = X* G) + A) UG) Jae (4-55) 


TE 1,8] t. VJ, fiit U(r) 不 变 ， 由 系统 状态 协 方差 矩阵 Q 可 以 得 到 预测 的 状 
态 协 方差 矩阵 P(k +1) o 
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5.1 简介 


对 于 大 多 数 的 单一 应 用 场合 ， 异 步 电动 机 是 最 常用 的 电动 机 。 然 而 目前 备 受 关 
注 的 是 永 磁 电动 机 ， 尤 其 是 用 做 专门 的 伺服 驱动 器 的 永 磁 电动 机 。 永 磁 电动 机 是 用 
永 人 磁体 取代 转子 绕组 而 产生 气 际 磁场 。 永 磁体 取代 转子 绕组 可 以 简化 电动 机 结构 ， 
减少 磁 通 损耗 ， 提 高 功率 因数 。 随 着 钨 - 销 、 和 钱 - 铁 - 硼 等 材料 均 可 用 于 制造 永 磁体 ， 
永 磁 电动 机 正 逐 步 取 代 直 流 电动 机 和 异步 电动 机 。 永 磁 电动 机 是 同步 电动 机 ， 可 在 
整 功率 因数 下 工作 ， 因 此 比 异 步 电动 机 有 更 高 的 功率 因数 。 由 于 永 磁 体 的 成 本 较 
高 ， 因 此 永 磁 电 动机 的 成 本 比 异 步 电动 机 的 成 本 要 高 ， 但 因 其 功率 因数 较 高 ， 运 行 
成 本 就 比较 低 。 

按照 磁 通 穿 过 气 隙 时 的 走向 ， 永 磁 电 动机 大 至 上 可 以 分 为 : 

e 径 向 永 磁 电动 机 ，; 

e 轴 向 永 磁 电 动机 。 

径 向 永 磁 电动 机 中 ， 磁 通 方向 沿 着 电动 机 的 径 向 方向 。 轴 向 永 磁 电动 机 中 ， 磁 
通 方向 和 转子 轴 向 平行 。 径 向 永 磁 电动 机 比 轴 向 永 磁 电动 机 更 为 常见 。 轴 向 永 磁 电 
动机 具有 较 高 的 功率 因数 和 较 快 的 响应 速度 ， 主 要 用 于 高 性 能 传动 系统 中 。 

永 磁 电动 机 同样 可 以 分 为 : 

e 永 磁 同 步 电 动机 (PMSM) ， 也 称 作 正弦 


E 
波 永 磁 电 动机 ; q |S 
o 梯形 波 永 磁 电 动机 ， 也 称 作 无 刷 直流 电 
动机 (BLDM、BLDC) 、 简 易 开关 永 磁 电 动机 。 JON 
正弦 波 永 磁 电 动机 可 以 是 表面 式 永 磁 电 动 
机 (SPM), dim ELE PESCA SKIES] Nu $ e - 


机 (IPM) 。 此 类 电动 机 和 电动 机 转子 的 几何 形 
图 5-1 内 骸 式 永 磁 电动 机 




















状 如 图 5-1 所 示 。( 通 常 所 说 的 永 磁 同步 电动 机 
是 正弦 波 永 磁 同 步 电动 机 ， 与 一 般 同 步 电 动机 
一 样 ， 正弦 波 PMSM 的 定子 绕组 通常 采用 三 相 














书本 章 中 的 图 文 不 对 应 ， 比 较 混 乱 ， 按 照 国内 “ 先 文 后 图 ”的 表述 习惯 ， 进 行 了 图 号 及 位 置 的 调 
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对 称 的 正弦 分 布 绕组 ， 或 转子 采用 特殊 形状 的 永 磁 体 以 确保 气 隙 磁 通 密度 沿 空间 呈 
正弦 波 分 布 。 这 样 ， 当 电动 机 恒 速 运行 时 ， 定 子 三 相 绕 组 所 感应 的 电动 势 则 为 正 芝 
波 ， 正 弦 波 永 磁 同 步 电动 机 由 此 而 得 名 ) 。 

永 磁 电 动机 的 转子 铁心 可 以 是 实心 的 ， 也 可 以 是 由 冲压 受 片 组 成 (硅钢 片 琶 
加 而 成 )。 薄 永 磁铁 用 粘 合 剂 烙 在 铁心 的 表面 。 表 面 式 永 磁 电 动机 的 永 磁体 安装 在 
转子 丢 片 的 外 表面 ， 这 种 安装 方式 可 以 提供 很 高 的 气 隙 磁 通 密 度 ， 但 是 缺乏 机 械 
(力学 ) 鲁 棒 性 。 由 于 表面 式 永 磁 电 动机 不 能 用 于 高 速 驱 动 场合 ， 所 以 具有 径 向 永 
磁 电 动机 的 结构 是 可 用 的 。 内 置式 永 磁 电 动机 的 永 磁体 安装 在 转子 释 片 之 间 ， 这 种 
结构 具有 机 械 鲁 棒 性 。 内 置式 永 磁 电 动机 可 用 于 高 速 驱动 的 场合 。 

通常 ， 永 磁 同 步 电 动机 定子 的 三 相 绕 组 安装 在 定子 槽 内 。 对 称 间隔 排列 的 励磁 
磁体 产生 穿 过 气 陵 的 磁 通 密度 ， 磁 通 密度 和 定子 电流 相互 作用 产生 转 矩 。 梯 形 永 磁 
电动 机 的 定子 绕组 是 缠绕 在 定子 上 的 集中 绕组 ， 转 子 绕组 是 一 个 宽 极 角 绕组 。 对 于 
双 极 电动 机 ， 转 子 磁体 在 外 围 扩展 大 约 180。。 针 对 这 两 种 不 同 结构 的 电动 机 需要 
采取 的 控制 方法 也 不 同 。 

设计 永 磁 电 动机 的 开关 电路 ， 使 得 3 个 定子 端 可 以 ”。1 
成 对 依次 开关 ， 开 关 电 路 输出 矩形 脉冲 电流 ， 如 图 5-2 
所 示 。 通 常 ， 电 动机 电流 由 三 相 逆 变 器 的 6 个 开关 成 对 
顺序 开关 来 供电 。 供 电 电 流 的 基本 波形 如 图 5-3 所 示 。 | i 
波形 看 上 去 是 梯形 波 ， 但 本 质 上 是 每 相 与 其 他 两 相 相差 。 
120° 相 角 的 三 相 电 流 。 如 图 5-2 所 示 ， 人 和 人 相 角 a 电流 接 af Eb £ 
通 ， 出 相 角 c 电流 关 断 。 通 过 电流 的 开关 和 转子 磁场 的 
相互 作用 产生 转 矩 。 通 过 位 移 传感器 的 信号 得 到 的 开关 
信和 号， 顺序 进入 相 角 bU ec。 双 极 电动 机 每 转 一 圈 开 关 图 5-2 永 磁 电动 机 
组 合 开 关 6 次 。 在 每 一 次 中 ，3 个 定子 端 中 的 2 个 产生 的 开关 电源 
转 矩 。 
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图 5-3” 相 电流 波形 





将 永 磁 电 动机 用 于 调 速 场合 ， 需 要 变频 顺 把 定 频 电源 转换 为 变频 电源 。 尽 管 交 
- 交 变 频 右 和 和 矩 阵 变 频 器 能 直接 将 定 频 电源 转换 为 变频 电源 ， 更 常见 的 方法 是 用 交 - 
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直 - 交 变频 器 。 三 相 电动 机 变频 器 的 拓扑 结构 和 永 磁 电动 机 (或 正弦 波 永 磁 电 动机 ) 
的 开关 器 件 一 样 。 用 于 开关 器 件 的 方法 不 同 ， 电 压 波 形 也 不 同 。 

电压 源 型 逆 变 器 和 电流 源 型 逆 变 器 都 可 用 于 永 磁 电动 机 的 电源 。 与 电流 源 型 逆 
变 器 相 比 ， 电 压 源 型 逆 变 器 的 成 本 低 ， 直 流 侧 的 电容 小 、 重 量 轻 ， 其 应 用 更 广泛 ， 
更 适合 用 新 型 的 可 控 电 子 器 件 如 IGBT, 

永 磁 同 步 电 动机 (正弦 波 永 磁 电动 机 ) 的 分 布 式 定子 绕组 产生 分 布 式 正弦 人 磁 
场 。 永 磁 同步 电动 机 的 转子 是 凸 极 〈 显 极 ) 转子 ， 而 梯形 波 永 磁 电 动机 的 转子 不 
是 凸 极 ( 显 极 ) 结构 。 与 表面 式 永 磁 电动 机 相 比 ， 内 置式 / 租 入 式 永 磁 电动 机 
(IPM). 有 较 小 的 有 效 气 附和 较 强 的 电 枢 反 应 效应 。 永 磁 电 动机 (PMAC) 更 适合 
用 于 简单 控制 结构 和 少量 传感器 的 场合 。 但 是 ， 梯 形 波 激励 的 电动 机 也 有 缺点 ， 如 
有 和 较 大 的 转 矩 波动 ， 在 供电 恒定 的 场合 中 速度 范围 受到 限制 。 

永 磁 同步 电动 机 的 应 用 场合 如 下 : 在 需要 快速 动态 响应 的 场合 ， 如 机 床 、 机 器 
人 驱动 装置 、 无 转子 磁 漏 的 高 效 低速 伺服 电动 机 。 永 磁 同步 电动 机 同样 适用 于 商业 
和 住宅 中 ， 用 于 控制 风机 的 转速 。 在 压缩 机 中 ， 永 磁 电动 机 比 异 步 电 动机 的 应 用 更 
为 广泛 。 永 磁 同 步 电 动机 (〈 正 弱 波 永 磁 电动 机 ) 的 另 一 个 应 用 场合 是 恒 功 率 运行 
的 电动 交通 工具 。 梯 形 波 永 磁 电动 机 在 低压 应 用 场合 如 计算 机 和 办 公设 备 中 应 用 更 
为 广泛 。 


5.2 电动 机 设计 



































永 磁 材料 、 电 力 电子 器 件 和 控制 策略 的 不 同 使 得 永 磁 电动 机 的 设计 种 类 众多 。 
这 里 提供 一 种 永 磁 材 料 的 选择 和 配置 ， 以 及 极 对 数 和 传导 笼 绕 组 的 方案 。 永 磁 材 料 
的 选择 要 考虑 到 经 济 情况 和 电动 机 性 能 。 铝 - 钊 - 销 永 磁 合金 具有 矫 闫 磁性 小 和 非 线 
性 退 磁 曲线 的 特性 ， 常 用 于 小 功率 永 磁 电 动机 。 铁 素 体 成 本 低廉 ， 具有 线性 的 退 磁 
曲线 ， 但 剩余 磁 通 较 小 。 这 些 材料 在 考虑 成 本 因素 而 不 考虑 电动 机 性 能 的 情况 下 可 
用 于 永 磁 电 动机 。 饮 -外 合金 具有 较 大 的 剩余 磁 通 密度 和 矫 顽 磁 性 ， 但 是 成 本 较 高 ， 
适用 于 高 性 能 伺服 电动 机 。 敏 - 硼 - 铁 材料 和 钨 - 钴 合金 的 特性 一 致 ， 但 是 成 本 较 低 。 
同时 也 要 考虑 这 些 用 于 永 磁 电 动机 的 材料 的 耐 腐蚀 性 。 

转子 极 子 的 几何 形状 也 会 影响 电动 机 的 性 能 。 表 面 式 永 磁 电动 机 的 转子 直径 较 
小 ， 惯 性 也 小 ， 适 合 高 准确 度 的 伺服 场合 。 肯 入 式 永 磁 电动 机 内 ，d 轴 电 感 比 d 轴 
电感 大 。 除 了 永 磁 体 产生 的 正常 转 矩 ， 转 子 的 凸 极 也 产生 磁 阻 转 矩 。 舱 和 人 式 永 磁 电 
动机 具有 力学 鲁 棒 性 和 小 气 际 的 优点 ， 常 用 做 恒 功 率 伺服 电动 机 。 高 极 对 数 可 以 减 
小 极 距 和 转子 半径 ， 可 以 设计 出 更 优 于 其 他 电动 机 的 结构 。 

永 磁 电 动机 转子 内 的 空间 非常 有 限 ， 如 何 有 效 地 利用 永 磁 材料 就 显得 非常 重 
要 。 定 子 孔 由 低 损 耗 的 电镀 硅钢 激光 焊接 堆 仅 而 成 。 设 计 出 性 能 优良 的 电动 机 需要 
利用 最 佳 的 材料 以 使 得 电动 机 的 能 量 密度 最 高 。 
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通过 变频 器 控制 电动 机 输出 不 同 的 速度 ， 绕 组 可 以 有 效 减 少 尖 峰 电 压 和 电压 失 
真 。 阻 尼 绕 组 也 可 以 减少 换 相 重 倒 。 如 果 电 动机 是 由 电压 源 型 逆 变 器 供电 ， 由 于 阻 
尼 绕 组 可 以 提供 一 个 谐 波 电流 流动 的 路 径 ， 一 般 不 设计 阻尼 绕组 。 


5.3 水 磁 电 动机 的 模型 


永 磁 同 步 电 动机 的 转子 和 绕 线 转子 同步 电动 机 的 定子 类 似 。 永 磁体 产生 的 反 电 
动 势 和 受 激 线圈 产生 的 反 电动 势 也 没有 区 别 。 因 此 ， 永 磁 电 动机 的 模型 和 绕 线 转子 
同步 电动 机 的 模型 也 类 似 。 

应 用 下 列 假设 可 以 获得 永 磁 电动 机 的 模型 : 

(1) 忽略 磁化 饱和 (磁化 饱和 也 可 以 用 参数 表示 ) ; 

(2) 反 电 动 势 是 正弦 波 ; 

(3) 忽略 涡流 和 磁 滞 损耗 。 

因为 转子 磁铁 位 置 确定 感应 电动 势 的 电流 和 转 矩 独立 于 定子 的 电压 和 电流 ， 这 
里 选择 转子 参考 坐标 系 。 

异步 电动 机 转子 磁 通 都 不 是 独立 的 定子 电压 或 电流 ， 因 此 任何 参考 坐标 系 都 适 
用 于 异步 电动 机 动态 建 模 。 

转子 坐标 系 中 ， 定 子 磁 链 方程 为 

vas = Ru + PAY, - WA (5-1) 
va = RU, + PAG 十 Am (5-2) 














式 中 ， R, =R; =R,。 
d $A q 轴 上 定子 磁 链 方程 为 
an aA (5-3) 
Aas = Lalas + Lola (54) 
RP, LA LAIR d 轴 和 4q 轴 上 的 绕组 电感 LL. Peon EF SEL Ee FEA 
间 的 互感 。 由 于 转子 没有 绕组 只 是 一 永 磁体 ， 因 此 转子 磁 链 沿 着 d 轴 方 向 。 转 子 磁 
WAN Laiwo KI (5-1) MA (5-2) 所 示 的 磁 通 代入 ,得 到 电压 表达 式 为 
Vis R.*pL, -owL, Vt, 0 
MI on e 
DN wLa R, * pL, w Lair 


r 
Los 


转 矩 方程 式 为 
T MEM 
Toy g Asie Agia) (5-6) 
转 矩 用 感应 表示 为 
3 P a i. 
T. = 2 z. Luigi, T (Ly E L, ) isiy | (5-7) 


这 里 ， 除 了 温度 因素 ， 认 为 转子 磁 链 是 恒定 的 。 随 着 温度 的 增加 ， 剩 余 磁 通 密 
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度 和 磁 链 减 小 。 
通过 对 电动 机 性 能 的 评 佑 ， 可 以 给 出 转子 磁 通 随 温度 变化 的 修正 值 。 


5.4 无 刷 直 流 电 动机 的 模型 


无 刷 直流 电动 机 由 定子 三 相 绕 组 和 转子 永 磁体 构成 ， 定 子 绕组 中 的 电流 是 顺序 
换 相 的 。 永 磁 无 刷 直 流 电 动机 中 磁 通 分 布 是 梯形 的 ， 永 磁 同 步 电 动机 的 d-q 转子 参 
考 坐 标 系 并 不 适用 ， 无 刷 直 流 电 动机 模型 由 相 变 量 得 出 。 由 于 磁铁 和 散 套 钢 具 有 较 
高 的 电阻 ， 可 以 忽略 由 于 定子 谐 波 磁 场 产 生 的 转子 感应 电流 。 通 常 ， 无 刷 直 流 电动 
机 中 没有 阻尼 绕组 ， 阻 尼 由 逆 变 器 控制 。 








三 相 电路 方程 为 
Vas R, 0 0 Ls La Ly, Le i, Cas 
Uy, = 0 R, 0 lys | +p Ly, Ly, Ly. i, te p | (5-8 ) 
wd [0 0 R| La La Lelli] Le. 

















式 中 ，R. 是 每 一 相 定子 阻抗 ， 假 设 三 相 阻 抗 相等 。 感 应 电动 势 el. ev. e EE 
波形 式 。 如 果 转 子 阻 抗 没 有 变化 ， 则 

La = Li = Lee =L,; AL Ly = Lpa = Lae 5 Lea = Lre = Len =M (5-9) 
将 上 述 等 式 代 入 式 (5-8)， 得 到 电压 方程 为 


Ds R, 0 0 L M M i, Cas 
“| 0 R, E L REM (5-10) 
0 M M L i, en 


0 
R, 
i, +i, +i, =0 9X Mi, + Mi, = - Mi, (5-11) 





las 


lhs 











Los 


Dos 


对 于 稳定 系统 ， 有 


xk (5-10) 可 以 写 为 




















v] R 0 9 i (L- M) 0 0 i] [es 
“| 0 R 0 m 0 (L-M) 0 | 十 | es 
Dou 0 0 R Jlis 0 0 (L-M) i, e 
(5-12) 
IN (5-12) 和 直流 电动 机 的 电 枢 方程 类 似 。 因 此 ， 此 类 电动 机 称 作 无 刷 直流 电 
动机 。 
电磁 转 矩 方程 为 


1 
T,= Ko + ey ly, tegia] (5-13) 
w 





非 正 弱 波 的 反 电 动 势 e。、e、es 如 图 5-4 所 示 ， 转 子 和 定子 之 间 的 互感 变化 也 
是 非 正弦 的 。 因 此 难以 从 a-b-c 坐标 系 转换 为 d-q 坐标 系 。 在 直流 无 刷 电动 机 中 ， 
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不 进行 坐标 变换 ， 相 变量 用 来 描绘 电动 机 的 动态 性 能 。 由 动态 方程 得 到 的 等 效 电 路 











如 图 5-5 PAN. 
Cph 
Cas 
O 180 
=e, 
ep À 
Ebs 
0 0° 180 
-ep 
ep 
ecs 
0 180° 
-ep 





Kj 5-4 无 刷 直流 电动 机 反 电 动 势 的 波形 
感应 电动 势 可 以 用 感应 电压 的 峰值 表示 : 
E, = (Bl) N = ( Blro,) N 2 4,0, (5-14) 
XP. ON 表示 每 项 串联 的 导体 的 数目 ; 1 表示 ^ 
导体 的 长 度 ; > 表示 转子 的 半径 ; v 表示 速 























度 ; B 表示 磁 链 密度 。 Sp, 
电动 机 的 运动 方程 如 下 : © 
do, 
J— *Bo, =T, -T, (5-15) 
dt 
sth, J 为 电动 机 的 转动 惯量 ，B 为 摩擦 系 (e) 
数 ; To 表示 负载 转 矩 。 
SR. 12) 
T. =o p (5-16) EV 
MX (5-16) Whee SJ, Wee 





角 保 持 在 90" 且 磁 通 保持 恒定 ， 则 转 和 天 可 以 
由 定子 电流 的 幅 值 控制 。 由 永 磁 电动 机 的 动 
态 方程 ， 直 流 无 刷 电动 机 的 等 效 电 路 如 图 5-6 所 示 。 在 稳定 状态 下 ， 电 流 分 量 LE 
i 是 定 值 ， 如 图 5-6 所 示 的 动态 等 效 电 路 可 以 简化 为 稳 态 电 路 ， 如 图 5-7 所 示 。 

永 磁 同步 电动 机 的 矢量 控制 策略 如 图 5-8 所 示 。 位 置 传感器 安装 在 电动 机 轴 上 
用 来 连续 测定 转子 位 置 0,。 转 矩 参考 值 是 速度 误差 的 函数 ， 速 度 控 制 器 为 PI 控制 
器 。 如 果 需 要 电动 机 快速 响应 可 考虑 使 用 PID 控制 器 。 转 矩 参考 值 可 用 来 计算 参考 
Hi Lus FAM d-q 坐标 系 到 a-b-c 坐标 系 的 坐标 转换 可 以 得 到 参考 电流 这、 让 
和 记 ， 电 动机 电流 i、 纪 和 i 由 电流 传 感 右 测量 得 到 。 三 个 PWM 电流 控制 天 产生 
逆 变 器 的 触发 信号 。 通 过 独立 地 调整 电流 的 幅 值 和 相位 以 及 逆 变 器 的 直流 电压 ， 可 
以 独立 控制 转 矩 和 磁 通 。 











图 5-5 了 永 磁 无 刷 直 流 电 动机 的 等 效 电路 
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5-6 永 磁 电动 机 的 等 效 图 5-7 永 人 磁 同 步 电 动机 的 等 效 
电路 (动态 方程 ) 电路 ( 稳 态 方程 ) 
ott, [3E lr s is 
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5-8 ”水 磁 同步 电动 机 矢量 控制 框 

如 图 5-9 所 示 的 是 另 一 种 矢量 控制 方法 ， 即 通过 调节 电动 机 转子 电流 来 控制 转 
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图 5-9， 永 磁 同 步 电 动机 矢量 控制 框 加 
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5.5 WAR ari oh Bet 


Fe hil) EL it Hh Le — PR TT EASE LL, FT A EBESZH AE PEE 
子 上 ， 无 刷 直 流 电动 机 的 感应 电压 为 三 相 梯形 电压 波 ， 如 图 5-10 所 示 。 在 理想 的 
情况 下 ， 反 电动 势 波形 的 每 个 波峰 应 该 大 于 等 于 1200 ， 以 最 大 限度 地 提高 所 得 到 
的 输出 转 矩 的 平滑 性 ， 反 电动 势 与 速度 成 比例 。 


ep 人 


























eas 
e 180 
= 
ej) 
Ebs 
0 0° 180 
-ep 
ep 
ecs 
0 180° 
-ep 
图 5-10 无 刷 直 流 电动 机 感应 电动 势 的 波形 











设计 无 刷 直 流 电动 机 专门 用 来 产生 几乎 恒定 的 转 矩 ， 由 于 这 类 电动 机 运行 在 自 
控制 模式 ， 需 要 三 相 PWM Wize gs, nf 5-011 所 示 。 道 变 器 激发 PMBLDC 电动 机 
有 两 个 主要 功能 ， 其 一 是 电子 换 向 ， 即 是 直接 激励 ， 在 每 一 时 刻 保持 同步 ， 并 最 大 
限度 地 提高 输出 转 和 矩 。 逆 变 器 的 第 二 个 功能 是 调节 电流 控制 扭矩 。 变 频 器 可 以 在 下 
面 三 种 模式 下 操作 : 

e 120° 开 关 模 式 ; 

e 电压 和 电流 控制 PWM 模式 ; 

e 电流 控制 半 波 转换 器 模式 。 
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图 5-11 sf PWM 逆 变 融 的 无 刷 直流 电动 机 
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5.5.1 120° 开 关 模 式 

由 于 无 刷 直 流 电 动机 的 定子 绕组 是 集中 整 距 绕 组 ， 可 以 用 方 波 电 流 控 制 方法 对 
其 控制 。 

无 刷 直 流 电动 机 的 方 波 电流 控制 可 以 减少 转 矩 脉动 ， 无 刷 直 流 电动 机 基本 上 是 
一 种 换 向 直流 电动 机 ， 并 具有 类 似 直流 电动 机 的 性 能 。 逆 变 器 6 个 开关 S, ~ SEXE 
接见 表 5$-1 ， 这 些 开 关 以 表 中 所 示 的 方式 开启 ， 在 一 个 序列 中 每 个 开关 的 导 通 时 间 
为 120"。 任 意 时 间 两 个 开关 导 通 ， 一 个 是 上 部 组 ， 另 一 个 是 下 部 组 。 电 压 和 电流 
的 波形 如 图 5-19 所 示 。 对 应 一 个 开关 周期 的 360° 被 分 成 6 组 ， 每 组 为 60"。 如 果 假 
设 开 关 S, AS, 导 通 ,为 1=0 时 刻 ， 供 应 电压 V, 为 A TERI B 相 的 串联 。 

电流 I 用 于 A 相 的 正方 向 和 了 B 相 的 负 方 向 。 经 过 w/3 的 间隔 ，S6 打 开 ，S; 闭 
合 。 这 时 SOMES, S38, 电压 WV 施加 在 串联 的 A 相合 C 相 上 ,电流 继续 经 过 A JH 
但 不 经 过 CA, 经 过 7/3 J, SHF, SHE. H nm/3 开关 切换 状态 ， 每 个 开关 
保持 闭合 时 间 为 2w/3， 其 时 序 给 出 见 表 5-1: 

表 5-1 




















依据 上 表 ， 需 要 位 置 传感器 确定 开关 S, ~ S, 打开 关闭 的 时 间 和 顺序 。 假 设 电 
流 换 向 的 时 间 只 是 瞬时 的 ， 在 任何 时 间 ， 只 有 两 相 绕 组 串联 电流 。 因 此 ， 只 利用 了 
2/3 的 电动 机 容量 。 

在 整个 循环 中 ， 电 动机 的 功率 恒定 不 变 ， 变 频 器 在 这 里 作为 对 位 置 敏感 的 电子 
换 向 器 。 由 于 本 机 具有 与 直流 电动 机 相似 的 特性 ， 因 此 它 被 称 为 无 刷 直 流 电动 机 。 
若 要 反 转 速度 的 话 ， 需 要 改变 开关 的 序列 ， 使 得 开关 相 角 有 180° 的 移 相 。 
5.5.2 电压 和 电流 PWM 控制 模式 
通过 PWM 斩 波 方 法 控制 道 变 器 的 开关 可 以 控制 电动 机 的 电流 和 电压 ， 如 图 5 - 
11 所 示 。 有 两 种 斩 波 方式 : 自由 方式 (Free Wheeling, PR FW) 和 反馈 方式 
(Feedback, ， 简 称 FB), 

FB 方式 中 开关 打开 关闭 控制 平均 电流 和 相应 的 平均 电压 。FW 方式 中 只 有 一 
个 装置 打开 关闭 ， 其 他 装置 则 保持 通电 状态 。 如 图 5-11 所 示 的 电路 ， 所 有 上 组 部 
开关 S, S, AIS, 按照 顺序 闭合 ， 而 S, S, AS, 按照 顺序 打开 闭合 。 
5.5.3 半 波 逆 变 器 电流 控制 

迄今 为 止 所 描述 三 相 电 动机 的 逆 变 器 电路 都 需要 四 个 开关 和 二 极 管 。 由 于 在 大 
量 的 应 用 中 ， 永 磁 无 刷 直流 电动 机 的 成 本 最 小 化 是 一 个 关键 因子 ， 如 何 降低 逆 变 器 
成 本 是 一 重要 课题 。 半 波 道 变 需 的 拓扑 结构 提供 了 这 种 可 能 性 ， 设 计 出 小 于 六 个 开 
关 数 量 的 逆 变 器 ， 从 而 降低 了 成 本 。 

虽然 可 以 设计 每 相 只 有 单个 开关 的 闭 变 器 ， 但 其 却 有 缺点 ， 即 不 能 够 在 所 有 四 
个 象限 操作 。 因 此 ， 针 对 此 类 电动 机 ， 可 以 设计 和 使 用 每 相 多 于 一 个 开关 而 少 于 两 
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个 开关 的 逆 变 顺 。 

一 种 转换 天 的 配置 为 二 极 管 和 四 个 开关 ， 如 图 5-12 HR FXT, RE D, 
BRL, BX C 经 降 压 斩 波 器 构成 功率 级 的 逆 变 器 ， 通 过 它 的 输入 电压 是 可 变化 
的 。 由 于 每 相 绕组 中 只 有 一 个 开关 ， 因 此 电流 流向 是 单 向 的 。 
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图 5-12 4 开关 PWM 3X 2E ee A TCH EL RC E EL 

电动 机 在 第 一 象限 中 的 运行 解释 如 下 : 

当 电 源 的 相 序 是 电动 机 三 相 绕 组 的 相 序 ， 即 A-B-C 相 序 时 ,假设 电动 机 沿 顺 
时 针 方 向 旋转 ， 当 开关 TI 接 通 ,电源 电压 内 与 A 相连 接 。 这 种 情况 下 的 等 效 电路 
如 图 5-13a 所 示 。 当 开关 TI 关 断 以 调节 A 相 电 流 时 ， 电 流通 过 二 极 管 D, ， 电 源 电 
EV’, FAC, 电压 (V,- V) 的 作用 如 图 5-13b 所 示 。 电 压 波形 、 电 流 波形 和 
功率 波形 如 图 5-14 所 示 。 平均 气 际 功 率 和 输入 功率 为 正 的 情况 下 表明 电动 机 正在 


4 
运 们 。 
ep , 
Cas | 
O t | 
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1 
| 
l 
e Vas | 
l 
pem si -— 
? WD, 


[T Vac 人 l | 
| 
a) 开 关 T1 打 开 b) 开 关 T1 关 闭 P N 
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图 5-13 图 5-14 UE 
为 了 改变 电动 机 (第 三 象限 ) 的 运行 方向 ,通电 相 序 改变 为 A-C-B。 如 果 电 动 
机 是 工作 在 发 电 模式 下 ， 可 以 在 负 和 恒定 的 电动 势 期 间接 通 T RERO PB HON 
电能 。 这 将 导致 负 转 矩 、 气 隙 功率 和 电动 机 运动 方向 是 正 的。 因此 ， 电 动机 工作 在 
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第 四 象限 具有 再 生 制 动 功能 ， 将 电动 机 存储 的 动能 转化 为 电源 的 电能 。 

由 在 转子 上 的 位 置信 息 和 控制 电流 的 极 性 接 通 响应 的 相位 开关 ， 如 果 相 电流 超 
出 了 参考 电流 ， 则 调整 相位 开关 。 由 于 本 机 输入 电压 通过 斩 波 开关 了 控制 ， 很 少 
使 用 相位 开关 调整 电流 ， 相 位 开关 只 是 在 换 向 过 程 中 是 关闭 的 。 








优点 : 
e 对 于 三 相 永 磁 无 刷 直 流 电 动机 只 需要 四 个 开关 和 二 极 管 就 可 以 实现 电动 机 四 
象限 运行 ; 


o 由 于 开关 与 相 绕组 串联 ， 可 避免 击 穿 故 障 ; 

e 如 果 一 个 开关 故障 ， 电 动机 仍然 由 另外 两 个 开关 操作 ; 
e 开 关 的 额定 值 等 于 电源 的 额定 电压 ; 

e 只 需要 两 个 隔离 电源 。 

缺点 : 

e 由 于 两 级 功率 转换 ， 转 换 效 率 低 。 


5.6 PWM 逆 变 器 的 速度 控制 


由 了 PWM 逆 变 器 反馈 的 永 磁 无 刷 直 流 电动 机 的 速度 闭环 控制 系统 如 图 5-15 所 
示 。 定 子 侧 转子 极 的 边缘 安装 了 一 组 三 个 低 成 本 堆 尔 传感器 ， 这 些 传 感 融 会 生成 三 
个 120° 的 相 移 方 波 ， 这些 脉冲 的 相位 与 各 相 电 压 相 同 。 解 码 器 电路 用 于 这 些 方 波 
转换 成 六 步 波 。 速 度 控 制 回 路 将 电动 机 速度 c, 和 参考 速度 w” 比 较 得 到 参考 控制 
yl ， 解 码 右 电路 产生 参考 相 电 流 。 实 际 相 电 流 由 滞后 域 控制 跟随 参考 电流 。 
任意 时 刻 只 有 两 相 电 流 可 用 ， 一 个 带 正 极 性 ， 男 一 个 为 负极 性 。 





















































图 5-15 ”无 刷 直 流 电 动机 控制 方案 
例如 ,解码 絮 电 路 使 A 相 为 正极 性 电流 ，B 相 为 负极 性 电流 。A 相 开 关 S,, B 
相 开 关 S, 同时 接 通 以 增加 电流 之 和 - 羡 。 如 果 这 些 电流 超过 滞后 域 的 边界 ， 则 两 
个 开关 同时 关 断 。 


5.7 水 磁 同 步 电 动机 的 矢量 控制 


为 了 实现 与 直流 电动 机 相 媲 美的 性 能 ， 矢 量 控制 可 用 于 永 磁 同 步 电动 机 。 与 第 
3 章 异 步 电 动机 的 矢量 控制 相 比 ， 永 磁 同 步 电动 机 的 矢量 控制 较为 简单 。 其 简单 的 
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主要 的 原因 是 ， 转 子 磁 通 被 固定 在 转子 参考 坐标 系 的 纵 轴 上 ， 且 磁 通 和 定子 参考 从 
标 系 坐 标 轴 的 夹 角 等 于 转角 ， 而 转角 可 以 很 容易 用 位 置 传感器 测量 得 到 。 永 磁 同 步 
电动 机 的 矢量 控制 可 由 5. 3 节 中 电动 机 的 动态 模型 得 到 。 

用 下 面 的 电动 机 的 d-q 模型 可 以 设计 矢量 控制 器 。 如 果 用 转子 参考 坐标 系 ， 在 
d-d 坐标 系 下 定子 电流 和 电压 给 出 如 下 : 


a sing,t  smj|o.-— — sin} @,¢ + — 

Las 2 3 3 
3 2m 2 
cos@,t  cos| @.t — 3 cos| 〇 + 3 


AP, i. i, Ali Ez BE TOP IRL o, 为 转子 速度 。 
同样 可 以 得 到 d-q 坐标 系 下 的 电压 。 如 图 5-16 tan, 8 表示 转子 磁场 和 定子 电 
流 i 之 间 的 角度 。 定 子 电流 可 以 表示 为 
i,, =i,sin (wt +6) (5-18) 


bas 


(5-17) 


lhs 








l es 














At Mb — dá 





定子 参考 
坐标 系 D 轴 


图 5-16 相 量 图 


2 

i, = 区 +8- =) (5-19) 
2 

i = isin{ 0 +5+ m) (5-20) 


定子 电流 的 d-q 分 量 和 转子 电流 之 间 的 关系 为 


Uy . | cosd 
Hf son 
HT AC Dip AP, TAERE FA EAR, OL, PH Th 
分 量 是 不 变化 的 。 将 访 和 i 代入 式 (5-7), nTEARSSVPOBBUAR X: 
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T, -了 了 Ys - L,) sin25 + Lii sind] (5-22) 
从 式 (522) 可 以 看 出 ， 转 和 矩 取 决 于 isin6。 因 此 ， 电 流 的 q 分 量 相 当 于 直流 


电动 机 的 电 枢 电流 。 
当 8= 本 时 ， 转 矩 表达 式 为 





3 P... 
T= z 5 iets (5-23) 

从 式 (523) MUAH, WR ERE SAREE TE 90° 且 磁 通 保持 不 变 ， 可 以 通过 控 
制定 子 电流 的 大 小 控制 转 矩 。 从 永 磁 同 步 电 动机 的 动力 学 方程 ， 其 等 效 电路 如 图 
5-6 所 示 。 在 稳定 状态 下 ,i 和 是 不 变 的 。 动 态 等 效 电路 图 5-6 可 以 简化 为 图 5-7 
所 示 稳 态 电路 。 

永 磁 同 步 电 动机 的 矢量 控制 方案 如 图 5-8 所 示 。 位 置 传感器 安装 在 电动 机 轴 
上 ， 转 子 位 置 由 传 感 需 连 续 检 测 。 转 和 矩 给 定 值 是 速度 误差 的 函数 ， 速 度 控制 锅 是 一 
个 PL 控制 器 。 如 果 所 需 的 响应 速度 快 ， 也 可 以 使 用 PID 控制 器 。 转 和 矩 给 定 值 可 以 
用 来 计算 参考 电流 这 和 这 ， 然 后 运用 d-q 到 a-b-c 的 坐标 变换 得 到 参考 电流 这、 站 
和 记 。 同 时 也 由 电流 传 感 带 测量 得 到 电动 机 电流 in iA io =A PWM 电流 控制 
器 产生 逆 变 器 的 触发 信 导 ， 通 过 各 自 调整 和 电压 相关 的 电流 的 大 小 和 相 角 ， 可 以 独 
立 控制 转 矩 和 磁 通 。 

而 另 一 个 控制 方案 如 图 5-9 所 示 ， 在 转子 参考 坐标 系 中 调节 电动 机 电流 。 如 前 
一 方案 ， 用 位 置 传感器 得 到 转子 位 置 。 测 量 出 三 相 电 流 并 转化 成 转子 参考 坐标 系 ， 
使 用 转子 位 置 作 为 反馈 信号 ， 测 量 电流 和 参考 电流 比较 ， 在 转子 参考 坐标 系 中 由 积 
分 器 进行 控制 。 在 这 一 方案 中 ， 需 要 连续 将 转子 d-q 坐标 系 转换 到 定子 坐标 系 。 
此 转子 位 置 传感器 是 必 不 可 少 的 ， 这 是 此 方案 的 缺点 。 

从 转 矩 方程 (523) 看 出 ， 为 控制 电动 机 转 矩 ,需要 精确 控制 总和 立 ,。 对 于 
表面 磁铁 同步 电动 机 ， 因 为 大 气 隙 LL, E in RAE ES OF, ARE ER 
电动 机 ， 其 L， >La, BORER 区 和 记 必 须 同时 加 以 控制 ， 从 而 得 以 控制 转 矩 。 以 
下 为 几 种 转移 控制 运行 模式 。 


5.8 控制 方式 




















由 于 永 磁 同步 电动 机 速度 控制 器 需要 参考 转 矩 ， 参 考 电流 ig A ig AEN 
程 。 因 此 ， 我 们 需要 一 个 方程 来 得 到 六 和 六。 

转 矩 方程 可 以 用 优化 准则 获得 ， 即 

e [AER BERI; 

。 单 位 功率 因数 控制 ; 
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e 每 安培 最 大 转 矩 控制 ; 

e 弱 磁 控制 。 
5.8.1 恒 转 矩 角度 控制 

在 图 5-16 F, EAR fI 8 表示 定子 电流 相 量 和 转子 磁场 之 间 的 角度 。 在 恒 转 算 
角度 控制 中 ， 转 矩 角 保持 在 90*， 在 此 条 件 下 定子 电流 的 直流 分 量 ii (RME 
部 分 ) 等 于 零 ， 而 只 有 产生 转 矩 的 分 量 io PIETE (522) 可 写 为 


3 P ror 
T, EE g Astig) (5-24) 
H i}, =0 , Hx hs 则 
3 P... 
T= 08.) (5-25) 
每 单位 电流 的 转 矩 为 
f. 3 P 
coe 5-26 
i 2 2 ° ere 


Th, Ee MAE 


SE 
ficu 5 Asi) (5-27) 
转 矩 的 标准 形式 为 
T. i. x 
T S7 g (5-28) 


方程 (528) 表示 的 标准 转 和 矩 | 
等 于 每 单位 定子 电流 矢量 。 忽 略 的 
定子 电阻 的 相 量 图 如 图 5-17 所 示 。 
矢量 控制 框图 如 图 5-18 所 示 。 从 速 
度 控制 回路 获得 定子 控制 电流 i = 
if 。 电 动机 驱动 状态 极 性 为 正 ， 发 
电 状 态 极 性 为 负 。 将 转子 中 的 参照 
坐标 系 中 的 定子 电流 用 转子 位 置信 
号 cosg. 和 sind, 可 以 转换 到 定子 坐 




















标 系 中 。 利 用 这 个 方法 可 控制 逆 变 N E 
器 的 定子 电流 等 于 参考 电流 。 \—a 
5.8.2 单位 功率 因数 控制 

单位 功率 因数 的 控制 方程 可 由 图 5-17 和 恒 转 和 矩 角度 控制 的 相 量 图 


图 5-16 所 示 的 相 量 图 得 到 。 单 位 功率 因数 的 控制 方法 为 控制 电流 i 和 i， 使 得 作 
为 电动 机 变量 的 转 矩 角 有 cos =1。 
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图 5-18 ” 永 磁 同步 电动 机 矢量 控制 框图 











转子 参考 坐标 系 中 的 定子 电流 为 
iy, =i sinô 
i}, =i cosô 
由 输入 电动 机 的 功率 可 以 得 到 功率 因数 cosh, 
P =3v,i,cosh =T w, 





或 者 有 
To, 
cosp = 一 一 ; v, =w,A, 
Iwi ` i 
H. 
i, = / Cig, + ig) (5-29) 

















如 果 功 率 因数 cosh 2 1, RAR (5-29), KAE DILAR A EE AE 
子 电压 代入 下 式 。 





(5-30) 





(5-31) 





5.8.3 每 安培 最 大 转 矩 控制 
由 控制 转 矩 T xi iu 的 常用 方法 之 一 是 优化 单位 定子 电流 的 转 矩 。 这 
种 控制 方法 能 够 最 佳 利 用 北 变 器 ,使 得 电动 机 的 效率 也 最 大 化 但 是 无 法 保证 最 好 的 
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腊 态 响应 。 每 单位 定子 电流 的 转 和 矩 由 式 (5-32) 给 出 : 
T 


1 
a Sia | Sin8 + (Lig ~ Ly) ig8in28](p. u. ) (5-32) 


To 1 本 
is = [sins + 5 Un ED sin28 | (5-33) 

HX (5-33) 的 微分 为 零 可 以 得 到 了 /的 最 大 值 。 

这 种 控制 方法 的 实现 同样 如 图 5-18 所 示 。 速 度 控制 回路 生成 转 矩 控制 信号 To 
用 苞 数 发 生 器 ， 由 转 矩 控制 信号 T 产生 控制 电流 襄 和 is。 函 数 发 生 器 利用 了 每 安 
培 最 大 转 矩 下 的 定子 电流 和 转 矩 之 间 的 关系 。 绝 对 位 置信 号 0, Hori; Mis PE 
Hen IRE FY Hi iS. if Wu. 
5.8.4 BAHH 

在 PWM 电流 控制 模式 下 ， 当 电动 机 工作 在 恒 力矩 区 域 时 ， 如 果 速 度 增加 ， 电 
源 电压 必须 增加 。 有 逆 变 器 的 电压 的 有 效 峰 值 为 

2V, 


T 





式 中 ,Vi 为 变频 器 的 直流 母线 电压 。 

如 果 速 度 升 高 超过 了 道 变 器 的 额定 最 大 值 ， 则 应 用 弱 磁 控制 。 弱 磁 控 制 的 基本 
思想 可 以 理解 为 最 大 转速 与 定子 电流 幅 值 之 间 的 关系 。 为 了 减 小 磁 通 量 ， 基 于 道 变 
器 的 最 大 电流 和 电压 限制 ， 可 以 获得 定子 电流 的 弱 磁 部 分 。 
稳定 状态 下 定子 电压 的 标 称 值 为 

soe C1 Lmin) Su ipu (5-34) 

这 里 的 电压 和 电流 相 量 是 逆 变 器 能 够 提供 的 最 大 值 ， 可 以 假定 为 常数 。 由 于 磁 
通 受 定子 电流 i, 的 纵 轴 分 量 控制 ， 可 以 证 明定 子 电流 的 纵 轴 分 量 i 为 定 值 。 从 式 
(5-34) 可 以 看 出 ， 它 只 有 两 个 变量 o, 和 i。 假设 转子 的 转速 是 可 用 于 反馈 ， 则 
i, UGE, 一旦 i 已 知 的 ， i, 恒定， 就 可 得 到 i,。 这 样 定子 控制 电流 就 可 用 d- 
q 到 a-b-c 的 坐标 变换 得 到 。 转 矩 角 5 的 方程 式 为 


Di 
ô= metan =) (5-35) 


7dsn 














5.9 永 磁 电 动机 的 直接 转生 控制 


异步 电动 机 的 直接 转 矩 控制 方法 中 ， 假 定 转 矩 与 施加 的 电流 成 正比 ， 而 对 于 永 
磁 电动 机 而 言 ， 这 一 假设 可 能 是 不 正确 的 ， 因 为 它 只 有 一 个 转 矩 来 源 。 永 磁 同 步 电 
动机 可 被 认为 是 一 个 恒定 励磁 电流 的 同步 电机 。 

另外 ， 还 必须 考虑 以 下 差异 : 
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e 永 磁 同 步 电动 机 的 定子 电感 是 相当 低 的 ; 

e 横 轴 电感 大 于 等 于 纵 轴 电 感 ; 

e 通 常 采 用 无 阻尼 绕组 。 

在 直接 转 和 矩 控 制 的 永 磁 同 步 电动 机 的 转 矩 分 为 三 部 分 ， 分 别 是 

e UE TB; 

e. 磁 阻 转 和 矩 ; 

e 互 感 转 矩 。 

转子 磁场 和 定子 槽 的 相互 作用 所 产生 的 齿 槽 转 和 矩 和 定子 电流 无 关 。 因 为 有 气 院 
的 差异 ， 从 而 提出 了 磁 阻 转 矩 的 概念 ， 磁 阻 转 矩 和 电流 无 关 。 互 感 转 矩 是 唯一 和 转 
子 磁场 及 定子 电流 相关 的 部 分 。 由 于 表面 式 永 磁 电动 机 的 气 隙 较 大 ， 因 此 定子 电流 
对 转子 磁场 比 对 互感 转 矩 的 影响 要 小 。 因 为 表面 式 永 磁 电动 机 的 气 际 均 匀 ， 所 有 了 磁 
BELA HB A HS FE ty o 

基于 直接 转 矩 控制 方案 的 框图 如 图 5-19 所 示 。 通 过 触发 一 个 或 多 个 PWM 电压 
型 道 变 器 的 电压 矢量 ， 可 得 到 一 个 基本 的 直接 转 矩 控制 。 依 据 定子 磁 通 空间 矢量 变 
化 方向 和 施加 的 电压 方向 相同 的 原则 ， 得 到 一 个 最 优 的 开关 表 。 要 检测 定子 磁 通 空 
间 矢 量 和 转 和 矩 误差 就 要 估算 这 些 变量 ， 直 接 转 抢 控制 的 关键 因素 就 是 对 定子 磁 链 的 
估算 。 在 前 面 异 步 电动 机 定子 磁 链 的 估算 的 方法 中 ， 定 子 磁 链 用 电压 模型 估算 方程 
如 下 式 (5-36) 表示 。 



















































































dA, 
— =v, -Ri (5-36) 
dt 


转 矩 为 


EE. 
2 


(And) (5-37) 















































到 5-19 水 人 磁 电动 机 的 矢量 控制 框图 
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由 于 这 种 模型 在 低频 时 是 不 可 用 的 ， 为 克服 这 个 问题 通常 要 加 入 一 些 其 他 补 
类 。 在 同步 电动 机 中 ， 使 用 电流 模型 可 以 计算 定子 磁 链 。 然 而 ， 同 步 电 动机 的 转子 
磁 链 由 电流 或 者 永 磁体 产生 ， 转 子 磁 链 和 定子 数量 无 关 。 如 果 转 子 位 置 已 知 则 可 确 
定 转子 磁 链 ， 但 是 这 样 就 必须 要 用 到 转子 角度 。 


直接 转 矩 控制 的 基本 原理 是 用 预先 定义 的 开关 表 选 扫 
JER CAE T XE T ROS EA RR BI tr PITE il 





合适 的 电压 矢量 ， 选 择 电 





参考 定子 磁 链 和 转 矩 值 分 别 与 滞后 的 磁 通 和 转 矩 进行 比较 。 磁 通 控制 顺 是 一 个 
两 电 平 比较 器 ， 转 矩 控 制 器 是 一 个 三 电 平 比较 器 。 如 果 将 转 矩 迟 沛 比较 器 的 输出 记 
为 -， 则 7 = -1 表示 转 矩 的 实际 值 高 于 参考 值 并 在 庶 环 限制 之 外 ; + =1 表示 转 矩 
的 实际 值 小 于 参考 值 并 在 清 环 限制 之 外 ; r =0 表示 转移 在 滞 环 限制 范围 内 。 

磁 通 清 环 比较 器 的 输出 用 A, 
RIR, WRA =0， 则 意味 着 磁 通 
的 实际 值 高 于 参考 值 并 超过 汪 环 
限制 ， 如 果 A.=1， 则 表示 磁 通 的 


实际 值 小 于 参考 值 并 超过 滞 环 限 


制 。 


空间 矢量 PWM 逆 变 器 是 用 从 
磁 通 和 转 矩 比较 器 的 输出 选择 适 
Mm Ad, px a 8 
个 允许 开关 状态 ， 其 中 6 个 是 活 


KRS, 2 个 是 零 或 无 效 状 态 。 
压 矢 量 平面 被 分 为 6 个 扇 区 ,使 各 电 奈 矢量 将 所 在 区 域 划 





电 


V(0,1,0) 
3 


Y(0,1,1) 





4 




















K 5-20 电压 矢量 选择 








分 为 两 个 相等 的 部 分 ， 如 


图 5-20 Biz, dE REA |i DX 6 个 非 零 电 压 天 量 和 零 天 量 中 的 4 个 可 用 。 将 所 有 的 可 
能 的 排列 制 成 开关 表 ， 见 表 52, 




















m 52 
R(1) R(2) R(3) R(4) R(5) R(6) 

7-1 V,(110) V; (010) V, (011) V; (001) V. (101) V, (100) 
A,=1 7=0 V(000) V(000) V(000) V(000) V(000) V(000) 

T2 -1 Ve (101) Vy V, V, V, V; 

T=1 V, (010) V, (011) V; (001) V, (101) V, (100) V,(110) 
A, 20 T=0 V(000) V(000) V(000) V(000) V(000) V(000) 

7T= -1 Vs Vs y, V, V, V, 























道 变 器 上 的 电压 分 为 两 组 。 如 果 正 极 性 开关 导 通 则 如 表 5-2 P A, =1 的 部 分 。 
如 果 负 极 性 开关 导 通 ， 则 如 表 5-2 中 和 .=0 的 部 分 。 例 如 : V, (100) 表示 正极 性 
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开关 1 导 通 ， 负 极 性 开关 2 和 3 的 导 通 。 定 子 磁 通 控制 器 控制 定子 磁 通 沿 着 参考 轨 
迹 运 行 。 转 抢 控 制 需 确定 零 电 压 矢 量 的 持续 时 间 ， 保 持 转 矩 在 所 定义 的 清 环 内 。 在 
每 个 采样 时 间 ， 电 压 矢 量 选择 模块 选择 适当 的 开关 状态 。Takahashi 和 Noguchi 提出 
的 控制 表 如 表 5-1 所 示 。 


5.10 水 人 磁 电 动机 的 无 传 感 费 控制 


水 磁 同步 电动 机 的 理想 反 电动 势 是 正弦 波形 式 ， 绕 组 的 正弦 波 电 流 可 生成 很 小 
脉动 的 恒 转 和 矩 。 为 了 应 用 逆 变 咒 的 正弦 电流 ， 电 动机 需要 连续 的 转子 位 置 反馈 。 使 
用 机 械 位 置 传 感 吕 的 弊端 众所周知 ， 因 此 许多 场合 选用 无 位 置 传 感 顺 的 电动 机 。 

通常 有 两 种 使 用 系统 数学 模型 的 方法 估算 转子 位 置 。 表 面 式 永 磁 电 动机 PWM 
逆 变 器 的 输出 电压 积分 可 以 得 到 定子 磁 通 ， 由 电流 角度 可 以 计算 转子 位 置 。 这 一 佑 
算 方 案 是 开 环 估算 ， 对 系统 参数 的 不 稳定 性 和 电压 漂移 较为 敏感 。 因 此 ， 使 用 低 通 
滤波 如 代替 纯 积 分 ,但 这 会 导致 在 低 转速 下 转子 位 置 估算 延迟 。 

运用 下 面 的 方程 ， 可 以 从 测量 的 定子 线 电 压 和 定子 相 电 流 得 到 电动 势 空 间 矢 
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里 。 
e, 2v, -Ri 


磁 链 的 空间 矢量 由 下 式 得 到 
A, = [c.i 
磁 通 的 相 角 可 以 由 它 的 实 部 和 虚 部 得 到 


À 
0 — arctan (= 
Air 


一 旦 得 到 磁 通 角度 ， 依 据 期 望 的 控制 方法 ， 可 以 得 到 相 电 流 的 同步 控制 。 如 果 
期 望 得 到 统一 的 功率 因数 ， 电 流 空间 相 量 i. 必 须 使 得 定子 磁 通 矢量 为 90°, mA, 
为 60°。 

骨 入 式 永 磁 电 动机 电感 作为 转子 位 置 函 数 ， 变 化 比较 显著 。 电 动机 q 轴 的 电感 
要 和 远 远 大 于 沿 d 轴 的 电感 ， 永 磁 电动 机 的 电感 可 以 由 测 得 的 电压 和 电流 来 计算 ， 计 
算出 的 电感 利用 查找 表 用 于 估算 转子 的 位 置 。 查 找 算 法 是 找 出 查找 表 中 最 接近 计算 
值 的 电感 值 ， 所 有 阶段 的 电感 都 存储 在 查找 表 中 。 自 感 的 变化 包括 转子 位 置 ， 用 男 
一 种 方法 得 到 ， 即 在 电动 机 的 一 相 绕 组 上 施加 可 变频 率 的 正弦 信号 ,测量 终端 的 电 
压 和 电流 。 测 量 相 绕组 自 感 用 来 给 出 近似 模型 进 线 端的 等 效 电阻 和 电感 。 测 量 绕组 
间 的 互感 的 变化 采用 第 二 种 方法 ， 该 方法 是 用 测量 的 电流 作为 反馈 信号 ， 形 成 一 个 
闭环 观测 器 ， 因 而 具有 更 好 的 鲁 棒 性 。 

5.10.1 由 测量 的 电压 和 电流 获得 位 置 
利用 定子 电压 和 电流 信号 得 到 磁 链 位 置信 号 是 最 简单 的 方法 ， 通 过 这 一 方法 可 
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以 控制 定子 电流 的 相 角 。 电 动机 的 矢量 控制 框图 如 图 5-21 所 示 。 利 用 测量 电压 和 
电流 由 式 (5-38) 得 到 定子 磁 链 空间 矢量 。 



































图 5-21 永 磁 电 动机 矢量 控制 框图 














T 
0. =0,, t3 
Aa = [oa - Ria) dt (5-38) 
A, = [v0 - Reig.) dt (5-39) 
IA, | = COM FA) (5.40) 
cos(0, +8) = Pu (5-41) 
À ads 
sin(0, +6) = [A (5-42) 
dð, (w,-i,R,)A, — (v, - i R,)AL 
w= (t qs qs » ds ( ds ds .) qs (5-43) 
d [Ay 


用 式 (5-43) 来 获得 电动 机 速度 的 估算 值 。 利 用 常用 的 坐标 变换 ， 可 以 从 相 电 
流 得 到 电流 的 d-q 分 量 。 虽 然 ， 本 例 中 用 了 单位 功率 因数 控制 方法 ， 做 一 些小 的 修 
正 ， 任 何其 他 的 功率 因数 控制 也 可 用 于 控制 电动 机 。 

对 于 电动 机 的 低速 运行 ， 电压 和 电流 的 速度 估算 是 无 效 的 。 因 此 ， 这 个 方法 控 
制 速度 一 般 会 超过 基本 速度 的 10% 。 
5.10.2 由 测量 的 电感 变化 获得 位 置 

租 人 式 永 磁 电动 机 电感 作为 转子 位 置 郧 数 ， 变 化 比较 显著。 电动 机 q 轴 的 电感 
要 和 远 远 大 于 沿 d 轴 的 电感 。 永 磁 电 动机 的 电感 可 以 通过 实际 测 出 的 电压 和 电流 来 计 
算 。 

2 极 电动 机 定子 绕组 a、b、c 相 的 自 感 可 参考 第 2 章 中 凸 极 同步 电动 机 的 相关 
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描述 ， 这 里 给 出 如 下 式 表示 ; 
La = + L,cos20, (5-44) 
2 
by, =L ees (20, +2 | (545) 
27 
La =L, + L,cos (2o, - x) (5-46) 


AF, LETARA PEAS UE SS ERE I LSEEHCTETET ER 
引起 的 定子 自 感 分 量 ; 0, 为 转子 的 电气 角度 。 互 感 也 随 转子 位 置 变化 ， 表 示 如 下 : 








La = -L, -Lcos2|0, e (5-47) 
T 

L,, = -L,-L,cos2| 0, E (5-48) 
T 

La = -L,-L,cos2| 0, UE (5-49) 


计算 出 的 电感 利用 查找 表 来 估算 转子 的 位 置 ， 查 找 算法 是 找 出 查找 表 中 最 接近 
计算 值 的 电感 值 ， 所 有 阶段 的 电感 都 存储 在 查找 表 中 。 自 感 的 变化 包括 转子 位 置 ， 
用 另 一 种 方法 得 到 ， 即 在 电 动 机 的 一 相 绕组 上 施加 可 变频 率 的 正弦 信号 ， 测 量 终端 
的 电压 和 电流 。 测 量 相 绕 组 自 感 用 来 给 出 近似 模型 进 线 端的 等 效 电 阻 和 电感 。 

第 二 种 方法 是 用 测量 电流 作为 反馈 信号 形成 闭环 观测 器 的 方法 ， 该 方法 具有 更 
好 的 鲁 棱 性 。 扩 展 卡尔 曼 滤波 方法 是 一 个 功能 更 强大 的 方法 ,提供 了 更 好 的 速度 估 
算 方 法 。 电 动机 模型 是 静止 坐标 系 或 者 同步 旋转 坐标 系 下 的 模型 。 


5.11 无 刷 直 流 电动 机 的 无 传 感 需 控 制 


无 刷 直流 电 劲 机 的 无 传感器 控制 比较 简单 。 无 传感器 控制 的 常用 方法 之 一 是 通 
过 检测 端子 感应 电压 进行 控制 ， 可 以 很 容易 测量 到 电动 机 端子 电压 V. VLL V, 
如 图 5-17 所 示 。 相 电压 可 以 由 端子 电压 减 去 DC 偏 置 电压 (0. 5V,) 得 到 ， 由 此 得 
到 的 中 性 点 电压 是 梯形 波 的 。 在 过 零点 时 感应 电动 势 到 达 恒 定 区 域 ， 该 相通 电 。 利 
用 这 些 电压 积分 可 以 得 到 近似 的 三 角 波 。 由 零 交 又 点 开 至 30" 对 应 的 积分 句 的 输出 
被 称 为 阀 值 ， 此 闪 值 与 转子 速度 是 独立 的 。 这 种 方法 唯一 的 缺点 是 保持 或 者 接近 零 
速 时 ， 没 有 或 者 是 有 很 小 的 感应 电动 势 ， 这 就 意味 着 无 法 获知 位 置信 息 。 因 此 ,在 
接近 零 速 时 需要 另 一 种 方法 来 获得 位 置信 息 。 

三 次 谐 波 电动 势 检测 : 

还 有 一 种 确定 转子 的 位 置 并 生成 控制 信号 的 方法 ， 是 检测 定子 绕组 中 三 次 谐 波 
的 感应 电动 势 。 
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如 果 用 三 相 四 线 星 形 联结 系统 ， 三 次 谐 波 感 应 电动 势 可 用 五 个 电阻 获得 。 平 衡 
星 形 联结 的 电阻 丸 与 着 变 吉 的 输出 端 连接 ， 建 立 一 个 中 性 点 ， 如 图 5-22 所 示 。 两 
个 电阻 R, 连 接 在 直流 电源 上 ， 以 建立 一 个 直流 电源 的 中 性 点 。 三 次 谐 波 fx 的 电压 
波形 近似 三 角形 。 如 果 电 动机 的 中 性 点 不 可 用 ， 则 三 次 谐 波 电压 可 由 直流 电源 的 汇 
总 点 0 和 中 性 点 N 得 到 。 
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K| 5-22 ”得 到 三 次 谐 波 电压 的 电路 连接 











三 次 谐 波 电 压 波 形 整 合 后 获得 近似 正弦 波形 ,正弦 波 沾 后 三 角 波 m/2 ( 见 图 5- 
23 ) 。 该 正弦 波 由 负 转 正 的 过 零点 为 道 变 需 上 半 部 分 (S,、S; 和 S;) 的 瞬时 换 向 
点 ， 如 图 5-17 所 示 。 由 正 到 负 的 过 零点 为 逆 变 器 下 半 部 分 的 瞬时 换 向 点 。 梯 形 电 
压 波形 的 过 零点 是 同步 所 必需 的 。 














图 5-23 利用 三 次 谐 波 电压 进行 逆 变 器 切换 
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第 6 章 ， 开关 磁 阻 电动 机 传动 系统 (SRM) 


6.1 简介 


磁 阻 电动 机 的 工作 原理 很 早 便 已 经 被 人 们 所 了 解 。1838 年 苏格兰 便 已 经 出 现 
了 用 这 种 电动 机 驱动 的 火车 。 在 可 变 磁 阻 电动 机 基础 上 发 展 出 来 的 步 进 电动 机 于 
1920 年 已 被 CL Walker 发 明 并 申请 专利 。 对 于 现代 开关 磁 阻 电动 机 的 基本 概念 介绍 
最 早 由 SA Nasar 发 表 于 1969 年 的 IE 期 刊 中 。 在 20 世纪 70、80 年 代 ， 由 于 快速 
开关 元 器 件 的 出 现 ， 这 类 电动 机 得 以 迅速 推广 。 得 益 于 其 简单 牢固 的 拓扑 结构 ， 磁 
阻 电动 机 在 消费 品行 业 、 汽 车 行业 以 及 国防 工业 行业 内 均 有 应 用 。 目 前 ， 磁 阻 电动 
机 仍 被 福特 汽车 应 用 于 其 电子 助力 转向 系统 内 。 限 制 其 研发 速度 的 主要 原因 是 磁 阻 
电动 机 需要 特殊 的 设计 以 及 额外 的 速度 控制 传感器 。 此 外 ， 转 矩 波动 以 及 噪声 问题 
也 是 这 类 电动 机 的 主要 缺点 。 在 近 些 年 间 ， 随 着 各 种 不 足 之 处 被 逐渐 克服 ， 得 益 
优化 的 设计 、 无 速度 传感器 系统 的 研发 以 及 越 来 越 多 的 制造 商 开 始 生 产 ， 磁 阻 电动 
机 的 应 用 得 以 更 加 广泛 。 开 关 磁 阻 电 动机 具有 众多 优点 例如: 高效、 功率 覆 羡 范 
围 广 、 可 应 用 于 严酷 工 况 下 等 。 






































6.2 结构 


开关 磁 阻 电动 机 具有 凸 极 型 定子 及 转子 (OU) 结构 ， 这 种 电动 机 转子 上 
无 励磁 绕组 或 永 磁 部 分 。 定 子 凸 极 结构 上 载 集 中 线圈 并 由 直流 电压 脉冲 顺序 激励 ， 
转子 则 为 被 动 形 式 ， 由 不 含 绕组 或 永 磁 部 分 的 
层 受 式 磁性 材料 构成 。 定 子 极 数 已 = 2mq, X 
H, m 为 相 数 ， 每 一 相 由 分 布 在 29 定子 极 数 上 
的 集中 线圈 构成 ， 转 子 上 的 极 数 为 P.o FER 
阻 电动 机 的 结构 形式 多 样 ， 有 单 相 、 两 相 、 三 
相 、 四 相 ， 甚 至 多 于 四 相 的 形式 存在 。 然 而 ， 
最 为 常见 的 形式 则 有 6/4 极 三 相 以 及 876 极 四 相 
等 ， 其 中 8/6 极 四 相 的 结构 如 图 6-1 所 示 。 如 
对 转 抢 波动 要 求 更 加 严格 ， 则 可 采用 五 相 、 六 
相 式 电动 机 。 同 理 ， 如 果 g =2 或 3， 则 对 应 三 
相 电机 有 12/8 极 以 及 18/12 极 结构 可 选 。 综 上 MOL 8%6 极 开关 磁 阻 电动 机 
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所 述 , 磁 阻 电动 机 定子 和 转子 极 弧 角 B. A B, 的 选择 是 电动 机 设计 时 需 考虑 的 重要 
因素 。 通 常 在 设计 中 采取 定子 极 弧 角 B. 略 小 于 转子 极 弧 角 B, 的 方式 。 由 于 开关 磁 
阻 电动 机 磁 路 均匀 对 称 ， 因 此 即使 在 饱和 情况 下 各 相 绕 组 间 互 感 磁 链 也 基本 趋 近 于 
零 。 每 相 绕组 的 自 感 是 负责 产生 转 矩 的 唯一 因素 。 因 而 ， 磁 阻 电动 机 与 其 他 所 有 类 
型 的 电动 机 相 比 ， 均 具有 更 高 的 容错 能 力 。 

开关 磁 阻 电动 机 具有 简单 且 牢 固 的 结构 形式 。 定 子 及 转子 均 由 层 合 堆 钢 片 构 
成 ， 其 中 定子 的 绕组 线圈 均 集 中 缠绕 ， 每 一 极 上 的 绕组 均 与 其 径 向 对 面 的 绕组 相连 
从 而 构成 定子 的 一 相 。 磁 阻 电动 机 的 基本 运行 原理 是 相同 的 ， 即 定子 和 转子 均 寻 求 
最 小 的 磁 阻 位 置 。 在 该 位 置 下 ， 定 子 励磁 最 大 化 。 某 一 时 刻 ， 当 电动 机 的 一 相处 于 
激 磁 位 置 时 ， 其 最 近 的 转子 极 将 产生 驱动 自身 向 所 生 增 强 磁场 的 方向 运动 对 中 ， 该 
位 置 则 被 称 为 对 中 位 置 。 为 了 实现 连续 的 旋转 ， 需 要 顺序 地 控制 定子 各 相 电流 的 通 
断 。 由 于 其 转子 运动 需要 依赖 于 连续 的 控制 定子 绕组 电流 的 通 断 进而 控制 磁 阻 的 变 
化 ， 因 此 这 类 电动 机 被 统称 为 开关 磁 阻 电动 机 。 

在 结构 设计 中 磁 阻 电动 机 既 可 以 支持 轴 向 磁场 形式 ， 也 可 以 是 径 向 磁场 形 
式 。 其 中 轴 向 磁场 开关 磁 阻 电动 机 适用 于 对 整 机 长 度 有 严格 限制 的 应 用 场合 ， 例 
如 吊扇 、 推 进 絮 等 。 径 向 磁场 式 开 关 磁 阻 电动 机 又 可 分 为 短 磁 路 或 长 磁 路 两 种 形 
式 。 短 磁 路 型 磁 阻 电动 机 具有 低 铁心 损耗 的 显著 优点 ， 但 同时 也 具有 高 互感 的 不 
足 之 处 。 

不 论 哪 一 种 类 的 开关 磁 阻 电动 机 ， 其 开关 的 顺序 均 取 决 于 转子 各 极 的 位 置 。 因 
此 ， 准 确 地 感知 转子 位 置 对 于 磁 阻 电动 机 的 正常 运行 至 关 重 要 。 可 是 在 电动 机 内 增 
加 相应 的 位 置 传 感 融 的 同时 意味 着 系统 复杂 性 及 造价 的 提高 ， 这 也 是 磁 阻 电动 机 应 
用 受到 限制 的 主要 原因 。 然 而 在 最 近 15 年 间 ， 由 于 相继 出 现 了 几 种 不 依赖 速度 传 
感 器 的 控制 方式 ， 使 得 磁 阻 电动 机 在 调 速 驱动 领域 的 适用 范围 更 加 广泛 。 

单 相 的 开关 磁 阻 电动 机 由 于 其 共有 极为 简单 的 结构 以 及 更 加 低廉 的 制造 成 本 ， 
因而 同样 被 应 用 在 许多 高 速 以 及 自动 化 驱动 的 场合 中 。 由 于 结构 简单 ， 开 关 磁 阻 电 
动机 能 够 运行 在 极 高 的 转速 下 ， 其 最 高 转速 往往 不 受 本 身 的 限制 而 仅 取 决 于 逆 变 器 
的 开关 响应 速度 。 单 相 开 关 磁 阻 电动 机 的 定子 和 转子 极 数 有 2/2 极 、4/4 极 、6/6 
极 、8/8 极 等 多 种 类 型 。 定 子 绕 组 在 其 角度 与 转子 各 极 未 对 中 时 均 处 于 通电 状态 ， 
妆 定子 和 转子 各 极 对 中 时 定子 绕组 电流 关 断 。 由 于 惯性 因素 ， 转 子 此 时 会 继续 旋转 
进而 在 非 对 中 位 置 时 生成 转 矩 。 

由 于 上 述 特点 ， 在 单 相 开关 磁 阻 电动 机 起 动 时 往往 会 存在 一 个 问题 ， 即 如 果 定 
子 和 转子 各 极 处 于 对 中 位 置 则 无 起 动 转 矩 生成 。 通 过 在 定子 上 装 永 磁体 产生 一 个 固 
定 的 推力 可 以 避免 转子 静止 时 停 在 该 位 置 进而 解决 了 以 上 问题 。 当 然 ， 以 上 解决 方 
式 造成 的 缺点 也 是 显而易见 的 ， 即 额外 的 铁心 投入 以 及 更 大 的 空间 需求 。 其 他 解决 
起 动 问题 的 方法 包括 : 将 某 一 极 从 原始 位 置 偏 移 20/P 角度 ， 其 中 已 为 定子 极 数 ， 
或 者 调整 定子 各 极 形状 实现 气 际 间隔 的 差别 等 。 
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6.2.1 线性 开关 磁 阻 电动 机 

目前 ， 开 关 磁 阻 电动 机 已 经 可 以 作为 直线 电动 机 或 旋转 电动 机 使 用 ， 其 中 旋转 
电动 机 被 进一步 归 类 为 轴 疝 磁场 或 径 向 磁场 电动 机 的 范畴 。 径 向 磁场 电动 机 的 磁 路 
与 电动 机 轴 垂 直 即 沿 着 圆柱 形 电动 机 轴 的 半径 方向 ， 而 轴 向 磁场 电动 机 的 磁 路 则 是 
沿 着 转子 轴 向 。 线 性 开关 磁 阻 电动 机 被 认为 更 加 适合 于 机 床 驱 动 电动 机 ， 因 为 这 类 
设备 一 般 不 设 减速 箱 或 其 他 类 型 的 将 旋转 运动 转化 为 直线 运动 的 机 械 设备 。 线 性 开 
关 磁 阻 电动 机 的 绕组 既 可 设置 在 固定 部 分 上 也 可 以 设置 在 旋转 部 分 上 ， 其 固定 部 分 
被 称 为 定子 或 轨道 ， 运 动 部 分 则 被 称 为 转换 器 。 线 性 开关 磁 阻 电动 机 有 两 种 不 同 的 
结构 配置 ， 这 与 轴 间 及 径 向 磁场 旋转 
式 开 关 磁 阻 电动 机 相似 。 线 性 磁 阻 电 
动机 分 为 纵向 及 横向 磁场 类 型 的 电动 
机 。 

如 图 6-2 所 示 ， 纵 向 磁 通 及 横向 
磁 通电 动机 的 绕组 均 位 于 定子 上 。 有 
源 定 子 式 电 动机 具有 静止 绕组 便于 供 
电 的 显著 优点 。 纵 向 磁 通 式 电 动机 是 
径 回 磁 通 式 旋 转 电动 机 的 线性 拓展 。 IF 
开关 磁 阻 电动 机 的 机 械 结 构 简 单 补 T T, 
E, HH TER PESE 〈( 即 转子 ) 
运动 方向 一 致 ， 因 而 具有 更 小 的 涡流 “|s “| s TIT | 7 pi 
损耗 。 而 横向 磁 通 电动 机 的 磁 通 方向 
与 转换 器 (转子 ) 的 运动 方向 垂直 ， 
因此 在 磁 心 内 会 产生 一 感应 电动 势 。 图 6-2 三 相 纵 向 直线 式 开关 磁 阻 电动 机 
由 于 该 感应 电动 势 的 存在 ， 因 此 这 类 电动 机 具有 相对 较 高 的 涡流 损耗 。 

线性 开关 磁 阻 电动 机 的 结构 可 以 是 双 定 子 单 转子 形式 ， 也 可 以 是 双 转 子 单 定 子 
形式 ， 这 类 电动 机 称 为 双边 直线 开关 磁 阻 电动 机 。 由 于 它 并 不 能 像 单 边 直线 电动 机 
那样 产生 净 悬 浮力 ， 因 而 不 能 应 用 在 磁悬浮 系统 中 。 单 边 直 线 电 动机 与 双边 电动 机 
相 比 具有 更 高 的 感应 系数 以 及 更 低 的 磁力 密度 。 

线性 开关 磁 阻 电动 机 的 运行 原理 与 旋转 式 开 关 磁 阻 电动 机 相同 。 当 电压 施加 在 
一 对 定子 绕组 上 时 ， 转 换 器 〈 即 转子 ) 倾向 于 运动 到 与 定子 绕组 励磁 磁 通 轴 问 重 
合 的 方向 旋转 。 该 位 置 被 称 为 完全 重合 位 置 ， 即 对 中 位 置 ， 此 时 相 自 感 系数 最 大 。 
通过 顺序 控制 定子 绕组 电流 的 通 断 ， 实 现 转换 需 的 向 前 或 回 后 运动 。 


6.3 基本 运行 原理 


开关 磁 阻 电动 机 的 转 矩 生成 可 由 其 磁化 特性 进行 解释 ， 如 图 6-3 所 示 。 假 设 某 
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线性 磁 路 ， 任 意 转子 位 置 上 均 有 磁 通 量 与 相 电 流 成 比例 关系 。 在 图 6-3 中 ,在 任意 
位 置 (AE) 9 下 均 有 电感 值 L=A/i 为 恒定 值 ， 与 电流 大 小 无 关 。 随 着 电动 机 的 
旋转 ， 定 子 每 相 均 经 历 周期 性 的 电感 变化 ， 其 每 相 自 感 量 随 转 子 位 置 产生 的 这 种 变 
化 如 下 图 6-4 所 示 。 在 每 一 个 电 周 期 的 相应 阶段 ， 自 感 系数 具有 正 向 变化 斜率 ; 对 
应 该 电 周 期 的 男 一 阶段 ， 自 感 系数 斜率 为 负 ; 而 在 该 周期 的 其 他 时 间 段 内 ， 自 感 系 
数 变化 率 为 零 。 在 图 6-4 中 可 见 电感 工 最 大 值 出 现在 转子 极 轴 与 定子 极 轴 处 于 完全 
重合 位 置 时 ， 两 者 处 于 相对 最 远 位 置 时 世 最 小 。 因 而 电感 值 可 看 做 转子 位 置 的 函 
数 ， 与 电流 大 小 无 关 。 











磁 通 量 重合 位 置 
转子 位 置 
OE 


非 重合 位 置 
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电流 
A|6-3 ”直线 式 开 关 磁 阻 电动 机 的 磁化 特性 曲线 


Za 
L 
0 0,0, 6, 


图 6-4 电感 对 应 转子 位 置 曲线 






























































如 上 图 6-4 所 示 ， 电 感 对 应 转子 位 置 曲线 包含 四 个 不 同 的 区 域 。 每 一 区 域 均 与 
转子 极 轴 和 定子 极 轴 间 的 相对 位 置 对 应 。A 区 域 中 ， 从 相对 夹 角 6, 开始 ， 转 子 极 
开始 移动 至 定子 极 下 ， 直 至 在 0, 处 两 极 完全 重合 。 在 该 区 域内 ， 电 感 值 随 转 子 角 
EMEK, Æ 9, 处 达到 最 大 值 ， 该 处 即 为 完全 重合 位 置 。 在 该 区 域内 定子 绕组 外 
加 电流 产生 正 向 转 矩 。 

B 区 域 由 0, 运动 至 0,， 转 子 极 轴 运 动 并 未 改变 其 与 定子 极 轴 的 完全 重 炙 状态 。 
因此 磁 路 仍 主要 经 过 定子 和 转子 铁心 构成 的 通路 ， 电 感 工 在 此 期 间 保持 最 大 值 。 巾 
于 电感 值 保持 不 变 ， 因 此 虽 有 外 部 供电 但 并 无 转 矩 产生 。 

C 区 域 由 0, 运动 至 0,， 是 转子 极 前 端 与 定子 极 的 尾 端 重合 ,但 离开 完全 重合 
的 区 域 。 电 感 因此 随 转子 的 位 置 而 逐渐 减 小 直至 其 最 小 值 。 如 果 在 此 期 间 绕 组 内 施 
加 有 电流 ， 则 会 相应 产生 负 向 转 矩 。 转 子 因此 将 会 向 相反 的 方向 移动 。 此 时 绕组 内 
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电流 的 方向 并 不 重要 ， 因 为 转子 总 还 是 会 向 着 寻求 其 最 小 磁 阻 的 位 置 运动 。 

TED 区 域内 ， 定子 和 转子 极 完全 互 不 重合 ， 磁 路 只 能 经 由 此 时 的 气 际 间隔 。 
因此 ， 这 时 的 电感 保持 最 小 值 且 无 转 矩 生成 。 

考虑 到 磁化 饱和 现象 的 存在 ,实际 电 感 曲 线 并 不 能 完全 达到 如 图 6-4 所 示 的 理 
想 化 情况 。 磁 饱和 对 电感 的 影响 是 使 其 变化 曲线 更 加 弯 向 顶部 Ff， 工作 在 该 状态 区 
域 下 的 电动 机 其 输出 功率 和 转 矩 均 会 减 小 。 


6.4 ”开关 磁 阻 电动 机 的 设计 


通常 ， 传 统 电动 机 设计 始 于 其 输出 方程 式 。 为 了 设计 一 台 开 关 磁 阻 电动 机 ， 所 

需 电动 机 参数 有 : 输出 功率 (hp), RE (xmin) 、 人 允许 最 大 峰值 相 电 流 (A) 以 

及 供电 电压 (V) 等 。 一 旦 转速 和 输出 功率 确定 ， 则 转 抢 也 将 随 之 确定 。 开 始 设计 

的 第 一 步 是 确定 框架 尺寸 ， 其 尺寸 大 小 可 以 基于 等 效 异 步 电 动机 的 尺寸 进行 选择 。 
其 选 型 原则 应 遵循 初步 框架 尺寸 符合 与 电动 机 外 径 D, 间 的 如 下 关系 式 : 

D, = (框架 尺寸 -3) x2 (6-1) 








6.4.1 RAVE 

极 数 选择 一 般 应 遵循 如 下 规律 ， 即 所 选 定子 与 转子 极 数 比 为 非 整 数 。 在 工业 设 
计 中 常用 的 极 数组 合 有 6/4, 8/6, 12/8 以 及 12/10 等 。 极 数组 合 的 选择 需 考 虑 到 
变 流 需 电 源 开 关 、 成 本 、 控 制 要 求 及 转 抢 波动 等 因素 的 影响 。 增 加 定子 极 数 导 致 道 
变 器 成 本 增加 进而 引起 电动 机 成 本 的 增加 。 同 理 ， 增 加 转子 极 数 导 致 定子 频率 的 提 
升 进而 增加 铁心 损耗 。 
6.4.2 ”定子 及 转子 极 角 的 选择 

在 开关 磁 阻 电动 机 的 设计 中 ， 定 子 和 转子 极 角 的 选择 是 非常 重要 的 环节 。 首 要 
的 选择 标准 是 基于 电动 机 的 自 起 动 要 求 以 及 电动 机 本 身 静态 转 矩 /转子 位 置 曲 线 的 
特性 。 

下 面 将 选择 极 弧 角 度 的 注意 事项 简要 介绍 如 下 : 

(1) 定子 极 弧 角 B, 应 小 于 转子 极 弧 角 B,。 

(2) 有 效 转 和 矩 区 域 应 小 于 定子 极 弧 角 B.， 但 同时 大 于 行程 角 e; 行程 角 & 的 定 
义 如 下 式 (6-2) 表示 : 




















_ 47 
NN, 
如 果 B, 小 于 行程 角 s， 则 电动 机 有 可 能 无 法 在 相应 转子 位 置 上 起 动 。 其 电感 特性 
如 图 6-4 所 示 ， 可 见 当 转子 处 于 某 些 位 置 时 电动 机 可 能 无 法 起 动 的 原因 可 由 定子 和 
转子 极 角 间 的 几何 关系 如 图 6-5 所 示 ) 解释 。 如 图 64 所 示 ， 电 感 曲 线 按照 每 


弧度 重复 。 存 0 ~ 0 区域, 定子 和 转子 极 弧 间 并 无 重 倒 ， 因 此 电感 此 时 为 最 小 值 





(6-2) 
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Lo 转子 需 旋 转 穿 过 0 = T -全 -全角 位 置 ， 方 可 使 转子 极 角 运 动 至 与 定子 极 角 开 
始 重 又 的 位 置 。 由 9, ~0, 运动 时 ， 转 
子 和 定子 相应 极 间 重合 度 在 一 定 范围 E 
内 变化 ， 并 在 0, 位 置 时 完全 重合 。 在 " N, 
这 期 间 转 子 运动 了 9, -0 =B. 角度 。 p 
电感 值 此 时 稳定 的 上 升 直至 在 0, 位 置 “一 一 全 一 一 
时 达到 最 大 值 。 由 9, 至 9, 运动 过 程 中 a) 转子 由 非 重合 位 置 由 0~~6 
转子 运动 行程 为 B, -p 角度 ， 在 此 过 " 
Up T RUE TOS WU T EREA i i 
状态 。 因 此 期 间 电感 值 一 直 处 于 最 大 | 
HE L, Ab. HHO, 280, 过 程 中 ， 转 hb 
子 极 开始 远离 定子 极 ， 直 至 0, 处 两 者 b) 转子 位 置 由 0 ~0, 
完全 分 离 。 因 而 该 过 程 中 电感 量 稳定 
减 小 直至 0, 处 达到 最 小 值 。 由 0, 运动 [| 
至 0, 的 行程 为 B.。 如 上 所 述 的 过 程 重 [| 
复 进行 。 c) 转子 位 置 由 0 一 0 
电动 机 所 产生 转 矩 方程 如 下 所 示 : B. 
T Ë dL (6-3) A 
^ 2 d0 ue WE on 
RP, i 为 定子 绕组 内 电流 。 
HEX (6-3) 中 不 难看 出 该 电流 pcc e 
MOTEL RE MRE MEI ALTE RS -一 一 
仅 当 电感 变化 率 为 正 时 产生 。 [| AAA | 
为 了 更 好 地 理解 电动 机 起 动 过 程 ， ee on 





如 图 6-6 所 示 为 两 相 邻 相 电 感 曲 线 。 
如 图 6-6 Fran, b 相 电 感 量 恰 在 a 相 电 
感 达到 最 大 值 后 的 s 角度 随后 达到 其 最 大 值 。b 相 电 感 值 在 90,, 20, +e 位 置 前 均 保 
持 其 最 小 值 。 由 于 6 =0, +B. 20, «B, -=， 即 无 论 任意 时 刻 总 有 某 相 的 电感 量 处 
于 上 升 阶段 ( 即 产生 正 向 转 矩 )， 因 此 电动 机 在 任意 位 置 均 可 正常 起 动 。 然 而 ， 如 
AE B, «e, Wb 相 会 紧 随 a 相 达 到 最 大 值 后 进入 电感 上 升 沿 ， 有 可 能 造成 电动 机 无 
法 起 动 的 问题 。 
(3) 定子 和 转子 极 角 设计 的 第 三 点 原则 是 尽量 提高 转 矩 输出 。 


图 6-5 转子 运动 及 其 位 置 所 处 的 不 同 区 间 








2T 
— >p. +p. 
N, B. +B, 
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则 即使 在 非 对 中 位 置 时 ， 转 子 和 定子 相应 极 间 也 可 能 存在 重合 ， 从 而 增 大 了 非 
对 中 位 置 下 的 电感 值 ， 导 致 转 矩 输出 降低 。 





8, 8,0, 6,6, 





0 00; 6, 


A|6-6 a 相 及 b 相 电感 量 / 转 子 位 置 特性 曲线 









































6.4.3 电动 机 尺寸 的 选择 
开关 磁 阻 电动 机 通常 用 于 调 速 驱动 的 场合 ， 因 此 需要 为 电动 机 选择 适当 的 运行 
基 速 。 当 电动 机 在 基 速 下 运行 时 ， 其 额定 功率 对 应 输出 额定 转 矩 。 电 动机 和 饶 径 尺寸 
的 选择 应 首先 假定 其 与 电动 机 框架 尺寸 相等 。 闭 层 长 度 开始 可 以 选 定 等 于 电动 机 地 
脚 安装 孔 间 的 距离 。 初 步 选 定 外 径 尺 寸 D, BEKE L, #4 D 以 及 磁极 距 B. 和 
B, 后 应 继续 如 下 工作 。 通 过 定子 及 转子 材料 磁化 曲线 (B-H 曲线 ) 的 分 析 找 出 特 
性 曲线 抛 点 。 电 动机 内 任意 点 磁 通 密度 最 大 值 均 应 符合 该 值 。 通 常情 况 下 最 大 磁 通 
密度 位 置 应 出 现在 定子 磁极 处 。 因 此 可 以 定义 该 点 处 的 磁 通 密度 值 为 Bao He 
处 均 应 参考 该 值 进行 设计 。 气 际 间 隔 大 小 则 取决 于 所 用 制造 工艺 的 限制 。 

设计 定子 绕组 时 需 考虑 到 每 相 绕组 臣 数 以 及 导体 尺寸 (截面 积 ) 。 选 择 导体 尺 
才 时 应 考虑 到 定子 绕组 安置 空间 的 大 小 ， 根据 功率 等 级 计算 出 电动 机 的 供电 电流 进 
而 求 得 绕组 政 数 。 




















6.5 开关 磁 阻 电动 机 用 变换 器 











与 感应 式 电 动机 或 直流 电动 机 不 同 ， 磁 阻 电动 机 无 法 运行 在 直接 交流 或 直流 供 
电 系 统 内 ， 其 传动 系统 内 必须 含有 相应 的 控制 及 功率 电子 器 件 。 变 换 器 属于 此 类 电 
子 换 向 器 ， 通 过 控制 相 电 流 实 现 电动 机 连续 运动 ， 其 控制 回路 通过 监控 电流 和 转子 
位 置 反馈 产生 的 实时 开关 控制 信号 发 送 至 变换 顺 功 率 部 分 进而 驱动 电动 机 。 变 换 央 
功率 部 分 的 功能 是 将 调制 后 或 增 大 或 减 小 的 供电 电流 供给 电动 机 的 每 相 绕 组 。 由 于 
开关 磁 阻 电动 机 转 矩 方向 与 电流 正 负 无 关 ， 故 这 类 电动 机 供电 为 单 极 性 输入 。 鉴 于 
以 上 特性 ， 变 换 带 内 对 应 每 相 绕 组 的 供电 回路 只 需要 一 个 开关 控制 通 断 。 通 过 控制 
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该 开关 的 通 断 实现 对 该 相 输 出 电流 的 调制 ， 因 此 开关 磁 阻 电动 机 变换 器 的 设计 需要 
基于 此 类 电动 机 的 特殊 需求 予以 考虑 。 

由 于 磁 阻 电动 机 极 间 互 看 影响 很 小 ， 几 乎 可 以 忽略 不 计 ， 故 其 磁场 储 能 在 电动 
机 某 相 换 向 时 有 可 能 造成 问题 。 在 换 向 过 程 中 必须 为 磁场 储 能 提供 其 他 路 径 ， 否 则 
绕组 回路 内 的 过 电压 很 可 能 造成 串联 功率 部 分 半导体 开关 元 器 件 的 损坏 。 针 对 此 问 
题 ， 有 多 种 变换 器 配置 形式 的 解决 方案 。 下 面 ,介绍 几 种 常用 的 开关 磁 阻 电动 机 变 
换 器 的 形式 。 
6.5.1 非 对 称 桥 式 变换 器 

在 本 章节 中 介绍 了 应 用 广泛 的 每 相 双 开关 非 对 称 桥 式 变换 器 的 有 关 情 况 ， 这 种 
变换 器 的 结构 简单 ， 但 是 对 于 m 相 电 动机 变换 器 侧 ， 需 要 (m1) 路 门 极 驱动 功 
率 输出 回路 。 如 图 6-7 所 示 为 八 开关 非 对 称 式 变换 器 。 
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假设 需要 该 变换 器 a 相 供电 输出 ， 则 需 T T, 两 开关 同时 导 通 。 如 果 此 时 绕 
组 内 电流 超出 指令 参考 值 ， 则 控制 \ 
T, x T, 关闭 。a 相 绕组 内 储 能 通过 BL a 
续 流 回路 D, 或 者 D, 消耗 掉 ， 绕 组 
端 电压 变 为 零 (忽略 开关 及 二 极 管 z [ |] 
压 降 ) 。 如 图 6-8 所 示 为 电流 及 电压 i 
波形 。 假 设 在 正 向 电感 斜坡 区 域 对 u[o (VN 
于 a 相 供电 电流 为 1,， 同 时 在 该 区 ox 
间 内 ， 受 控 电 流 局 与 电流 环 反 馈 a op | 
相 电流 i, 进行 比较 ， 所 得 差 值 通过 AN 
比较 窗口 Ai 内 一 滞 环 调节 器 进行 处 | [|| | 
理 。 当 电流 偏差 大 于 Ai 时 ， 开 关 
T, m T, 关闭 (通常 为 T XH). 此 [ETE 
于 是 电流 开始 减 小 ， 当 差 值 减 小 至 C] " 
+Ai 时 ,开关 中 重新 导 通 。 当 电 I 
流 指令 信号 为 零 时 ，T 和 也 均 同 
时 关 断 。 在 此 期 间 ， 当 D, 及 D, S 图 6-8 ” 八 开 关 非 对 称 型 变换 器 波形 
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通 时 ， 绕 组 端 电 压 为 - 内 ， 当 二 极 管 停止 导 通 后 该 值 变 为 零 。 当 了 T ST, X 
HI, T, 两 端 电压 等 于 Vi.， 因 此 所 选 功率 开关 及 二 极 管 的 额定 电压 必须 高 于 Va 

非 对 称 桥 式 变换 器 的 优点 : 

e 每 相 绕组 均 可 施加 V... 0 或 - Vau BJE; 

e 无 论 其 他 相 电 流 值 大 小 ， 均 有 至 少 两 相 甚至 三 相 电 流 可 同时 导 通 。 因 此 ,使 
电动 机 反 转 的 负 向 转手 可 快速 生成 ; 

e 即 使 某 一 相 开关 损坏 ， 整 流 器 仍 可 通过 其 他 三 相 回 路 驱动 电动 机 继续 工作 
( 降 容 ) 。 

非 对 称 桥 式 变换 器 的 不 足 之 处 有 : 

e 需要 四 相 共 8 个 开关 和 8 个 二 极 管 配合 工作 ; 

e 需 要 8 个 门 极 驱 动 回路 和 5 路 门 极 功率 输出 ， 由 此 造成 了 传动 系统 成 本 和 尺 
才 的 增加 。 
6.5.2 六 开关 变换 器 

另 一 类 应 用 广泛 地 用 于 偶数 相 开 关 磁 阻 电动 机 驱动 的 变换 器 ， 每 相 由 1.5 个 开 
关 控 制 。 六 开关 变换 器 中 共有 4 个 相 开关 及 2 个 前 级 共用 开关 ， 分别 控制 a、c 和 
b, d 两 相 。 带 有 六 开关 变换 器 的 四 相 开 关 磁 阻 电动 机 如 图 6-9 所 示 ， 其 中 开关 T, 
和 T 在 每 个 工作 周期 内 均 通 过 两 相 电 流 。 因 此 ， 这 两 个 开关 需要 比 其 他 开关 CT, 
~T,) 具有 更 大 的 额定 载 流 量 。 在 电动 机 端 ， 同 样 将 四 相 绕 组 分 为 a、c JH b, d 
相 两 组 ， 这 样 对 非 连 续 相间 的 分 组 保证 了 对 各 相 电 流 控 制 的 独立 性 。 
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图 6-9 ”开关 磁 阻 电动 机 用 六 开关 变换 器 





对 于 a 相 的 供电 电流 ， 需 开关 T WD T, 导 通 ， 此 时 ， 二极管 D, 和 D;2 形 成 与 
之 前 八 开关 整流 器 类 似 的 回路 并 释放 储 能 。 六 开关 变换 器 的 工作 原理 与 八 开关 变换 
器 类 似 ， 因 而 二 者 工作 波形 亦 类 似 ， 如 图 6-8 所 示 。 

优点 : 

e 仅 需 6 个 开关 和 6 FIRE; 

e 仅 需 3 个 门 极 控制 供电 回路 ; 

e V... 0 或 -i 均 可 施加 于 每 相 绕组 上 。 








加” 原 书 中 此 处 误 为 “二 极 管 D; " 。 一 一 译 者 注 
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缺点 : 

e a、c 相 或 b d 相 不 能 同时 接 通 ; 

e 电 动机 运行 无 法 反 向 ， 除 非 全 部 绕组 内 电流 均 归 零 。 
6.5.3 可 变 直流 降 压 型 变换 器 

用 于 四 相 开 关 磁 阻 电 动机 的 可 变 直 流 降 压 型 变换 器 回路 示意 图 如 图 6-10 所 示 。 
其 中 ,由 开关 T、 二 极 管 D、 电 感 工 以 及 电容 C 构成 降 压 型 变换 器 的 功率 极 部 分 ， 
基本 等 同 于 降 压 斩 波 器 。 通 过 可 变 直流 降 压 型 变换 器 将 输入 电压 Vi 调整 为 电动 机 
要 求 的 供电 电压 中 后 ， 输 出 至 电动 机 绕组 。 可 变 直流 降 压 型 变换 器 还 能 够 同时 满 
足 系 统 隔 离 的 要 求 ， 通 过 将 额定 电压 限定 于 电压 源 电 压 水 平 ， 实 现 更 快速 的 电流 换 
向 目的 。 当 某 相 开关 T, 导 通 时 ， 输 出 电压 V, 至 电动 机 a 相 。 为 调节 该 相 内 绕组 电 
Wi, FÉT 关 断 ， 此 时 电流 通过 二 极 管 D， 电 压 源 V, 及 电容 C 续 流 。 在 这 一 时 间 
段 内 ， 加 在 电动 机 绕组 上 的 电压 为 VV - 多 ， 而 电容 C 内 储存 的 电能 足够 使 下 一 相 
导 通 ， 这 种 方式 同样 保持 了 对 电动 机 各 相 变 量 调节 的 独立 性 。 
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Al 6407 带 有 m+1 开关 的 可 变 直 流 变 换 器 





6.5.3.1 运行 模式 

对 以 上 回路 的 运行 模式 分 析 可 以 通过 将 电动 机 某 相 开关 模式 隔离 后 单独 分 析 ， 
再 将 所 有 可 能 模式 组 合 进而 推导 得 出 。 

模式 1: FATE, ORE DAK, FXT 和 二 极 管 D, KT, a tE i 
-0Hi,-i,»0, 

模式 2: 开关 了 关 断 ， 二 极 管 D Gi, FAT, MRE D 关 断 ，a HART i 
=0 H i =i, >0, 

模式 3: 开关 也 关 断 ， 二 极 管 D KT, FFT, 和 二 极 管 D, 关 断 ，a TERR i 
-0 Hi, =0。 该 模式 下 所 有 相 均 未 得 电 ， 电 动机 与 供电 间 事 实 上 未 连接 。 

模式 4: 开关 T 导 通 ， ORE DAW, FAT 导 通 ， 二 极 管 D, 关 断 ，a 相 电 
流 i >0 Hi, >0。 

T, T, T, 极 性 应 为 共 发 射 极 。 


























O JRA 6-11 应 为 图 6-10。 一 一 译 者 注 
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在 这 一 模式 下 a 相 得 电 ， 相 关 变 换 顺 方程 如 下 : 








di, Vie - V, 
一 一 三 (6-4) 
dt L 
dV, i, ip—-(i, +i, +i, +i) 
三 Lb I 1 (6-5) 
dt C C 


AX SEE Ds DORR IA AHS, SAT, ü Ru SELLE SEA pO de 
换 向 完成 ， 则 只 需 考虑 a 相 电流 即 可 。 此 时 a 相 电压 方程 可 简化 为 


V, =i, R, +— (6-6) 








电流 i, 可 以 通过 电动 机 磁 通 /转子 位 置 关 系 求 得 。 

模式 5: FRAT SH, RE DICT, IFAT, 关 断 ， 二 极 管 D, 导 通 ，a 相 电 
Wi»0Hi»0, 

在 这 种 模式 下 ，a 相 内 电流 经 过 整流 调节 或 换 向 ， 此 时 变换 器 相关 方程 如 下 式 
所 示 : 











di, V, - V, 
d L 

H 

dV, i, i, -(i, +i, +i, +i) 

d C C 
且 电 压 方 程 如 下 

dA, 
(V, -V,) =i,R, +— (6-7) 


dt 
Hel HA (V, -V,) 施加 于 a 相 。 
模式 6: FATX, KE DTE, FAT 关 断 ， 二 极 管 D, 导 通 ，a 相 电 
流 > 0 Hi, >0, 
在 这 种 模式 下 ,a 相 内 电流 经 过 整流 或 换 向 ， 且 经 过 主 开关 了 的 电流 已 经 整 


es 
Dib o 





相关 方程 如 下 : 
di, -V, 
de Se) 
dV, i, i-(i +i, +i, +i) 
d C ü 
旦 电压 方程 为 : 


dA, 
(Vi-V4) süR,*—— 
dt 
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模式 7: 开关 了 T 关 断 ， 二 极 管 D RMT, FXT 关 断 ， 二 极 管 D, 导 通 ，a 相 电 
im i, >O Hi, =0, 
在 此 模式 下 ，a 相 得 电 且 经 过 主 开 关 了 的 电流 已 经 整 
正 向 电压 V 施加 于 电动 机 。 
V, =i,R, +— 
dt 
模式 8: FATAH, RE DF, FAT Sal, 二极管 D, Hr, a 相 电 
流 i >0 且 i.>0, 4 0, 
该 模式 出 现在 电动 机 关 断 情况 下 ， 相 关 方 程 即 





di, 

下 = 
dV, -(i, +i, +i, +i) 
dt C 


正 向 电压 V, 施加 于 电动 机 a 相 。 
dA, 
V, =i R, + 一 一 
dt 


模式 9: FATHI, RE DAI, FXT 导 通 ， 二 极 管 D, 关 断 ，a 相 电 
Wi i, >0 Hi, =i, =0, 
该 模式 也 出 现在 电动 机 关 断 的 情况 下 ， 负 向 电压 施加 于 电动 机 a FH 
dA, 
(V, - V.) =R, ae 
如 果 这 时 电动 机 b 相 得 电 ， 而 此 时 a 相 仍 处 于 导 通 或 换 向 状态 ， 则 如 以 上 模式 
4 ~9 的 六 种 状态 均 可 能 出 现 。 此 时 ，a、b 两 相 电 流 均 为 正 向 。 由 于 开关 磁 阻 电动 
机 中 的 相间 互感 可 以 忽略 ， 故 模式 1 ~9 可 看 做 相互 间 独 立 的 模式 。 
6.5.3.2 ”变换 器 回路 的 设计 
可 变 直流 变换 器 中 的 斩 波 回路 对 于 开关 磁 阻 电动 机 的 运行 具有 重要 意义 ， 其 中 
对 电感 亏 的 设计 需 基 于 纹 波 电流 的 考虑 ， 目 的 是 保证 实现 电容 器 快速 充电 的 最 小 储 
能 。 


电容 需 中 的 最 大 纹 波 电流 表示 如 下 : 

















I 


Jude 
Ai, "gg ced (6-9) 
AP, 1, 为 每 相 最 大 允许 的 纹 波 电流 。 
HURL (单位 为 了) 值 表示 如 下 : 
Vic 





(6-10) 
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电容 C 的 选取 则 需 保证 其 全 部 储 能 通过 变换 带 n 个 周期 后 可 保证 传送 至 电动 











即 
2V1 
te (6-11) 
2 T 
或 
Al, 
C=n— (6-12) 
Vf. 
可 见 电 容 cüigJBISUEV,- VH. BI 
AL 
Can (6-13) 
V, |f. 


ER n 的 取 值 决定 于 系统 电流 换 向 时 间 以 及 相应 开关 动作 的 次 数 。 

【 例 6.1]】 

现 有 8/6 极 开关 磁 阻 电动 机 ， 工 作 转 速 为 1500r/min， 求 该 降 压 型 整流 器 每 相 
导 通 的 时 间 。 如 果 还 已 知 每 个 周期 内 主 开关 接 通 / 关 断 两 次 ， 则 求 该 整流 器 载波 频 
率 人 。 

解 : 

对 于 8/6 极 电动 机 ， 每 相 导 通 时 间 为 


360 360 
unes 








6 8 
对 应 15° 角 的 变换 时 间 为 
15 1 
[———X——— 
360 ^ 1500 
60 


=1.666ms 


整流 器 载波 频率 为 /=n/t。 
由 于 一 个 周期 内 主 开关 动作 两 次 ， 故 n=2。 f. LL =1200Hz 
1.666 x10 ^ 
n 值 的 选择 需要 基于 系统 性 能 的 要 求 ， 通 常 越 大 系统 性 能 越 高 。 
6.5.3.3 降 压 型 变换 器 的 优点 和 缺点 
优点 : 
e 仅 需 (m+1) 个 开关 和 二 极 管 即 可 驱动 m 相 电 动机 做 四 象限 运行 ; 
e 每 相 均 为 独立 驱动 运行 ， 因 此 使 用 m +1 路 开关 达到 了 2m 个 开关 控制 的 效 











e 仅 需 两 级 电源 ， 因 为 所 有 电动 机 相 的 开关 发 射 极 均 连 接 在 一 起 ; 
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e 在 斩 波 回路 内 仅 需 容量 很 小 的 电容 和 电感 ; 

e 功率 器 件 的 额定 峰值 电压 仅 等 于 电源 电压 V. 

缺点 : 

e 斩 波 回路 的 额定 容量 必须 等 于 电动 机 的 额定 功率 ， 因 而 对 于 大 功率 传动 系统 
不 适用 ; 
e 由 于 额外 的 电压 调整 ， 故 系统 损耗 相对 较 大 ; 
e 电动 机 相 上 无 法 施加 全 负 向 直流 电压 ， 故 换 向 时 间 相 对 更 长 。 


6.6 SEEEN E PR 


升降 压 型 变换 器 是 另外 一 种 形式 的 可 变 直 流 变 换 器 ， 其 回路 内 同样 需要 只 +1 
个 开关 和 二 极 管 ， 如 图 6-11 所 示 。 
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图 6-112 ”升降 压 型 变换 器 





升降 压 型 变换 顺 内 的 开关 同样 与 电动 机 相 绕 组 串联 ， 以 此 防止 击 穿 事故 。 其 
H, FXT, RED, BR LAKER C 构成 该 整流 器 的 升降 压 功 率 前 端 回 路 。 
电动 机 电压 V, 可 由 零 至 大 约 二 倍 直流 电源 电压 Vi 范围 内 调节 。 电 动机 输入 电压 的 
提高 加 速 了 电动 机 绕组 内 电流 建立 所 需要 的 时 间 。 这 一 特点 是 升降 压 型 变换 器 与 之 
前 降 压 型 变换 咒 相 比 所 具有 的 明显 优势 ， 其 工作 模式 也 与 降 压 型 变换 央 工 作 模式 类 
似 。 

当 电 动机 某 相 (假设 a 相 ) 要 激励 时 ， 该 相 开 关 T, 将 导 通 ， 将 电压 V, 施加 于 
a 相 上 。 在 此 工作 模式 下 ， 上 级 开关 了 导 通 ,二极管 D KT, D 也 关 断 。 为 继续 
调节 a 相 内 电流 ， 开 关 T 将 关 断 。 电 流 经 由 续 流 二 极 管 D, ， 直 流 电压 源 V. a 相 
绕组 流通 ， 即 使 上 级 开关 了 关上 断 亦 不 会 影响 电流 的 持续 性 ， 此 时 a 相 绕组 上 加 有 负 
向 电压 -Vi.。 电 容器 C 内 的 储 能 则 可 满足 TT 关 闭 时 支持 b 相 导 通 所 需 的 电能 ， 因 
而 该 方式 也 可 以 保证 各 相 之 间 相 互 独立 的 控制 。 

而 升降 压 型 变换 器 的 不 足 之 处 ， 在 于 其 每 相对 应 开关 的 电压 额定 需要 等 于 Va 
tV, 


























OQ JR AEA 6-10 应 为 图 6-11。 一 一 译 者 注 
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6.7 开关 磁 阻 电动 机 的 解析 模型 


由 于 磁 饱 和 现象 的 存在 ， 开 关 磁 阻 电动 机 的 数学 模型 具有 和 较 高 的 非 线 性 特性 ， 
其 关键 特性 可 由 磁 通 量 与 相 电 流 及 转子 位 置 所 成 函数 关系 来 表示 。 然 而 ， 考 虑 到 磁 
饱和 、 磁 滞 以 及 双 凸 极 结构 的 影响 ， 通 过 数学 方法 却 很 难 表 达 此 关系 式 。 实 际 上 开 
关 磁 阻 电动 机 的 解析 模型 是 通过 应 用 单位 系统 ( 即 标 么 值 ) 获得 的 。 具 体 分 析 如 
F: 

将 电动 机 额定 值 中 电压 由 (V), PE n, (r/min) 以 及 0 作为 基本 数据 。 其 
H, MEHA 0,， 取 值 9, =T, 

选取 转子 的 重合 位 置 时 ，0 =0; 选取 转子 的 非 重 合 位 置 时 ，9 = mn。 在 重合 位 
置 下 生成 基础 磁 通 量 的 电流 作为 电流 基础 值 。 
磁 通 量 方程 在 每 单位 系统 内 的 数学 表达 式 如 下 : 

ACi, O) =A Ci) + lA,G) -A, Ci) } + fC) (6-14) 

AF, A, RA, 分 别 为 重合 及 非 重合 位 置 磁 通 ， 它 们 仅 取决 于 相 电流 ; £(0) AM 
取决 于 转子 位 置 的 方程 。 
如 果 灸 略 磁 饱 和 及 磁 滞 效应 ， 则 非 重合 位 置 时 的 磁 通 可 假设 为 线性 。 























kski (6-15) 
对 于 重合 位 置 时 的 磁 通 量 ， 以 下 四 种 情况 必须 全 部 符合 。 
e 
A. zj 
dA 
EA =L, 
di =0 
aie L 6-16 
Agile = 六 (6-16) 
在 以 上 情况 下 ， 重 合 位置 磁 通 表 达 式 如 下 : 
和 (6-17) 
st, K, 为 磁 饱 和 因数 。 由 下 式 求 得 : 
kB 6-18 
P (6-18) 
Ext (6-14) 需 满足 以 下 条 件 : 
AG, 0) 9-9 =A,(i) (6-19) 


且 
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A(i, 0) =A, (i) (6-20) 
同时 满足 角度 方程 : 
FCO) 9-0 2 1I f) ,., =0 (6-21) 
如 果 转 子 和 定子 极 间 的 重合 度 以 和 表示 其 有 效 重 合 区 间 ， 则 以 上 角度 方程 可 改写 
为 : 


1 1 0 
f (0) pepe np 0| x60, (6-22) 
k 


f (8) =0 因 1.01 z6, (6-23) 
KH, 0, 2m, 0, 为 该 位 置 角度 的 基础 值 。 
ER L, L 以 及 重合 角 0, 可 通过 有 限 元 法 计算 或 直接 测量 得 出 。 
某 单 相 生成 转 矩 的 一 般 表 达 式 如 下 : 





aw 
i = 00 i = constant ea) 
式 中 ， 下 为 磁 共 能 。 
由 下 式 定 义 
Ww = faai (6-25) 
以 解析 模型 变换 以 上 磁 共 能 表达 式 后 结果 如 下 : 
w zt +W, - f(0) (6-26) 
AF, W, 仅 取决 于 电流 。 则 有 了 瞬时 转 矩 为 
T - W, -f'(0) (627) 


6.8 开关 磁 阻 电动 机 传动 系统 的 控制 


由 于 电动 机 绕组 电感 不 定 ， 而 且 与 励磁 电流 和 转子 位 置 间 存 在 的 函数 关系 ， 因 
而 开关 磁 阻 电动 机 的 控制 较为 复杂 。 在 不 要 求 高 性 能 的 应 用 场合 ， 为 了 简化 控制 方 
式 ， 可 假设 励磁 电流 恒定 ， 则 电感 仅 随 转 子 位 置 而 变化 。 由 此 可 得 到 开关 磁 阻 电动 
机 的 最 基本 控制 策略 ， 如 图 6-12 所 示 即 为 电动 机 某 相 a 绕组 的 电感 特性 曲线 ， 此 
时 车 有 电流 通过 a 相 ， 则 该 相 绕组 电感 值 开始 增 大 ， 进 而 可 得 到 该 相 所 形成 的 转 抵 
曲线 ， 这 时 电动 机 的 平均 转 矩 应 为 每 相 瞬 时 转 矩 之 和 后 求 平均 所 得 。 

开关 磁 阻 电动 机 生成 离散 脉冲 形式 的 转 矩 ， 要 得 到 连续 的 转 算 输 出 则 需 针对 电 
动机 的 重合 区 域 电感 特性 进行 专门 的 设计 。 但 是 电感 的 重 关 同时 也 会 造成 功率 密度 
的 减 小 以 及 控制 复杂 性 的 提高 ， 可 以 通过 控制 相 电流 强度 或 改变 9, 角度 ， 进 而 调 
节 电 动机 平均 转 矩 。 为 了 减 小 转 矩 的 输出 波动 ，b, 角 需 要 保持 恒定 ， 调 节 转 矩 则 
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需要 通过 调整 相 电 流 才能 实现 。 因 此 ， 在 低 性 能 闭环 速度 控制 的 场合 让 ， 首 先 需 要 
一 个 电流 环 调节 带 。 



































图 6-12 ”开关 磁 阻 电动 机 a 相 电 感 、 电 流 及 转 矩 特性 


为 了 保持 转 矩 生成 的 连续 性 ， 最 基本 的 要 求 是 当 电 感 开始 上 升 时 ， 电 流 需要 立 
即 供 至 相应 绕组 。 但 是 考虑 到 在 电阻 电感 回路 (RL) 中 电流 的 上 升 下 降 具有 灌 后 
性 ， 因 此 需要 电压 提前 加 至 该 相 绕 组 以 便 用 于 起 动 电流 。 同 时 ， 换 向 也 需要 提前 ， 
使 电流 在 电感 斜率 变 为 负 值 前 即 归 零 。 对 于 低 成 本 开关 磁 阻 电动 机 而 言 ， 可 以 使 用 
霍 尔 位 置 传感器 作为 当前 相关 断 同时 接 通 下 一 相 绕组 的 触发 器 ， 其 实际 波形 如 图 
6-13 所 示 。 所 加 电压 或 换 向 角 的 提前 量 决定 于 相 电流 峰值 的 大 小 以 及 转子 速度 。 
TENEI + Ai 区 间 内 ， 通 过 控制 相 开关 的 通 断 来 实现 对 相应 绕组 电流 的 调制 。 






































图 6-13 ”实际 电流 波形 


开关 磁 阻 电动 机 在 带 载 起 动 时 存在 一 个 问题 ， 即 所 设 接 近 开关 信号 只 能 作为 需 
要 提前 接 通 某 相 的 依据 ， 但 却 无 法 提供 转子 的 起 始 位 置 ， 为 保证 带 载 时 的 正常 起 
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动 ， 还 需要 一 个 独立 的 速度 检测 信号 
6.9 带 有 速度 /位 置 传 感 占 的 通用 开关 磁 阻 电动 机 驱动 系统 


下 面 将 介绍 针对 典型 低 功率 、 动 态 性 能 要 求人 简单 且 成 本 较 低 的 开关 磁 阻 电动 机 
驱动 的 应 用 场合 ， 带 有 相应 控制 器 的 开关 磁 阻 电动 机 框图 如 图 6-14 所 示 。 将 给 定 
速度 与 速度 实际 值 反馈 比较 后 得 到 速度 偏差 值 ， 该 值 通过 PI 调节 天 并 限 幅 处 理 后 
生成 转 矩 指令 ， 并 通过 该 指令 经 转 矩 常数 折算 后 生成 电流 调节 信和 号。 该 转 矩 常数 实 
际 上 是 来 自 对 应 某 特定 电流 值 的 线性 化 电感 /转子 位 置 曲线 。 电 流 调节 信和 号 与 实际 
电动 机 电流 比较 后 得 到 偏差 值 ， 该 偏差 值 经 三 角 载 波 频率 处 理 后 生成 脉 宽 调制 信 
号 。 以 上 各 控制 信号 最 终 均 用 于 控制 功率 晶体 管 的 通 断 ， 进 而 调节 电动 机 的 供电 输 
入 。 具 体 某 相 开关 的 接 通 与 关 断 指令 ， 是 通过 转子 位 置信 息 经 开关 选择 回路 处 理 后 


生成 的 。 
ex i, 
"i es 时 | 变换 器 上 二 人 
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图 6-14 带 有 速度 /位 置 传感器 的 通用 开关 磁 阻 电动 机 驱动 系统 框图 


























绝对 位 置信 息 来 自 电 动机 轴 端 所 装 速度 编码 器 的 信号 ， 该 信息 在 预存 有 对 应 相 
关 旋 转 方向 和 超前 角 数 据 表 的 可 编程 ROM 中 进行 比 对 处 理 ， 其 中 转子 的 零 位 参考 
点 定义 为 电动 机 a 相 绕 组 位 于 与 转子 对 齐 的 位 置 。 基 于 转子 实际 位 置 以 及 此 时 的 运 
行 象限 ， 相 应 的 a 相 开关 控制 信号 描述 如 下 。 例 如 ，674 极 开关 磁 阻 电动 机 超前 / 
滞后 角 均 为 0"， 则 其 开关 通 断 指令 对 应 为 0" 、30。、60* 时 的 切换 。 如 果 超 前 及 滞 
后 角度 相等 ， 则 对 应 每 相 的 导 通 角 仍 为 3%"。 例 如 ， 当 超前 /滞后 角 均 为 15" 时 ，a 
相 开 关 的 “ 导 通 ”区 间 位 于 一 象限 内 顺 时 针 45° ~75° 内 。 
6.9.1 电流 调节 器 的 设计 

由 于 开关 磁 阻 电动 机 为 非 线性 设备 ， 因 此 相 比 其 他 类 型 的 交流 电动 机 ， 对 开关 
磁 阻 电动 机 相应 调节 器 /控制 器 的 设计 需要 更 加 完善 。 方 法 之 一 是 将 电动 机 模型 线 
性 化 后 ， 使 用 常见 的 线性 控制 理论 。 昌 然 这 种 方法 简单 且 易 于 实时 处 理 ， 但 由 于 所 
选 的 简化 电动 机 模型 并 不 准确 ， 故 而 控制 效果 也 并 不 精确 。 在 线性 化 理论 中 ， 通 过 
对 额定 电流 及 速度 或 者 更 加 常用 的 电动 机 工作 点 进行 简化 ， 电 动机 的 电压 及 转 矩 方 
程 均 被 线性 化 。 绕 组 电感 假定 为 恒定 值 ， 且 假设 该 恒定 值 即 为 额定 电流 下 电动 机 绕 
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组 全 重生 电感 与 非 重 羡 电感 的 平均 值 。 

如 果 采 用 非 线性 控制 器 对 电流 环 进行 线性 化 及 去 耘 ， 则 结果 可 使 系统 拥有 更 好 
的 性 能 。 对 于 设计 非 线 性 电流 控制 器 有 多 种 方法 ， 以 下 做 简要 介绍 。 方 法 之 一 是 采 
用 反馈 线性 化 对 电机 的 非 线性 磁化 进行 补偿 。 这 些 方 法 ， 有 的 未 考虑 互感 效应 的 存 
在 ， 有 的 则 考虑 到 互感 效应 的 影响 。 它 们 采用 PWM 法 驱动 形成 电流 指令 ， 有 时 也 
通过 继电器 式 电流 控制 器 来 完成 。 
6.9.2 tibi 

转 矩 控制 在 所 有 类 型 的 电动 机 驱动 中 都 是 必要 的 ， 而 且 均 通过 控制 电流 来 实 
现 。 但 是 在 开关 磁 阻 电动 机 中 ， 由 于 转 逢 与 电流 间 的 非 线 性 关系 ， 还 需要 额外 提供 
转子 的 位 置信 息 。 磁 阻 电动 机 的 转 矩 控制 方式 取决 于 某 一 时 刻 导 通 的 相 数 多 少 以 及 
系统 对 电流 的 调节 能 力 。 对 同一 时 刻 仅 有 一 相 励 磁 的 单 相 励磁 控制 而 言 ， 在 某 相 换 
向 ， 另 一 相 起 始 导 通 时 ， 电 流 流 经 两 组 绕组 。 如 果 仅 是 输入 相 内 电流 受 控 ， 则 会 导 
致 转 矩 输出 存在 四 点 而 不 恒定 。 此 类 转 算 输出 波动 在 高 性 能 传动 系统 中 是 不 可 接受 
的 。 

针对 减 小 此 类 转 矩 波动 有 多 种 技术 存在 。 在 换 向 区 间 ， 可 将 线性 变化 的 电流 加 
在 前 后 两 相 上 。 由 于 两 相 转 矩 的 常数 不 同 ， 这 样 做 虽然 不 能 完全 避免 换 向 过 程 中 的 
转 抢 波动 ， 但 在 很 大 程度 上 减 小 了 此 时 相 内 的 冲击 电流 。 

如 果 电 动机 非 单 相 励磁 而 是 两 相同 时 励磁 ， 此 时 转 抢 被 分 配 在 两 个 导 通 的 励磁 
相 上 ， 两 相 转 矩 之 和 即 为 电动 机 转 矩 。 如 果 考 虑 两 相间 的 互 春 ， 则 电动 机 转 矩 具有 
三 个 分 量 ， 由 两 相 自 感 分 别 引发 的 转 矩 分 量 以 及 相间 互感 引发 的 转 抢 分 量 。 为 了 实 
现 转移 控制 ， 需 假设 通过 测量 或 估算 可 以 得 到 转子 位 置 以 及 定子 瞬时 电流 的 大 小 。 
经 过 A-D 转换 器 对 反馈 电流 值 进行 处 理 、 限 幅 并 变换 。 当 需要 特定 转 矩 输出 时 ， 
由 转 矩 分 配 功能 控制 器 提供 相应 各 相 的 转 矩 调节 指令 。 通 过 单 相 上 的 转 矩 指令 并 综 
合 此 时 转子 位 置 后 ， 可 以 生成 该 相 的 电流 指令 。 在 得 到 各 相 电 流 调节 指令 后 ， 电 流 
调节 器 负责 转换 为 相应 各 相 控 制 电 压 的 输出 。 综 合 各 相 电 压 指令 后 ,，PWM 电路 方 
可 将 其 转化 为 整流 器 所 需要 的 门 极 驱动 信号 。 


6.10 ”开关 磁 阻 电动 机 传动 系统 的 直接 转 窍 控制 


由 于 开关 磁 阻 电动 机 内 的 结构 是 双 凸 极 结 构 ， 所 以 这 类 电动 机 不 能 采用 普通 的 
交流 电压 励磁 ， 而 针对 一 般 交 流 电动 机 的 旋转 电磁 场 理 论 也 就 不 适 于 此 类 电动 机 。 
同时 ， 由 于 开关 磁 阻 电动 机 的 非 均 衡 转 矩 的 输出 特性 ， 除 非 针 对 采用 特别 的 转 矩 波 
动 消减 技术 ,否则 就 会 出 现 很 高 的 转 矩 输出 纹 波 。 为 了 实现 更 好 的 系统 性 能 同时 避 
免 系统 复杂 化 ， 通 常 建议 采取 直接 转 矩 控制 的 方法 。 一 般 交 流 电 动机 中 采用 的 直接 
转 矩 控制 均 需 假 定 电动 机 具有 线性 特性 以 及 三 相 平 衡 的 交流 供电 。 而 开关 磁 阻 电动 
机 模型 为 非 线 性 模型 ， 同 时 供电 电流 也 非 正弦 波 。 因 此 ， 对 于 开关 磁 阻 电动 机 的 直 
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接 转 和 矩 的 控制 ， 并 不 像 对 其 他 交流 电动 机 的 控制 那样 简单 。 
对 于 开关 磁 阻 电动 机 的 直接 转 矩 控制 ， 可 以 由 如 下 电压 方程 推导 表述 : 
dA(0,7) 








ZUM ae (6-28) 
QR Fe FEE BUS PE IE te RES. HEAT ORE BE AL, eT ASU F : 
T= [=]... (6-29) 
HDI EOP RETI T ROSE RU SOLARA, IRIS PSI 
|. 9A(8, i) l 
Pep (6-30) 


由 于 采用 沾 环 控制 转 矩 幅 值 ， 如 上 式 (6-30) 所 得 的 转 矩 近似 值 相 对 较为 准 
确 。 注 意 ， 该 方程 (6-30) 仅 用 于 增 大 或 减 小 附加 转 矩 ， 而 并 非 用 来 调节 总 转 矩 的 
实际 大 小 。 同 时 还 需要 注意 ， 对 于 开关 磁 阻 电动 机 通常 采用 单 极 性 驱动 ， 因 而 电动 


机 相 内 电流 总 是 正 值 。 由 上 式 (6-30) 可 知 ， FOREX EH IA AGE NU. 即 要 
生成 正 向 转 矩 ， 则 定子 磁 通 量 相对 于 转子 位 置 必须 是 增 大 的 。 如 果 要 获得 负 向 转 
和 矩 ， 则 相对 于 转子 位 置 ， 定 子 磁 通 必须 减 小 。 因此 ， 可 以 认为 2 值 为 正 时 则 为 





和 A 


大 ， 则 必须 使 定子 磁 通 矢量 方向 相对 于 转子 运动 方向 超前 转子 。 同 理 ， 要 实现 定子 
磁 通 相对 转子 位 置 的 减 小 ， 则 需要 定子 磁 通 矢量 方向 滞后 于 转子 的 实际 位 置 。 
综 上 所 述 ， 要 实现 开关 磁 阻 电动 机 的 转 和 矩 控 制 ， 可 以 通过 控制 定子 磁 通 矢 量 相 
对 转子 位 置 的 “加 速 ”或 “减速 ”来 实现 。 而 要 实现 开关 磁 阻 电动 机 的 直接 转 拢 
控制 ， 则 必须 保证 电动 机 定子 磁 通 量 的 恒定 (在 其 幅 值 洲 坏 内 ) 。 在 此 基础 上 通过 
对 定子 磁 通 矢量 相对 转子 位 置 的 “加 减速 ”实现 直接 转 矩 控制 。 要 保持 定子 磁 通 
量 人 恒定， 可 以 通过 选取 电压 源 型 逆 变 器 的 六 向 电压 矢量 之 一 。 此 处 假设 采用 某 种 类 
似 于 电压 源 型 逆 变 器 的 三 相 逆 变 器 用 于 感应 式 电动 机 的 直接 矢量 控制 。 
在 上 式 (6-28) 中 ， 如 果 忽 略 定子 电阻 压 降 ， 则 有 
_dA(0,7) 
— d 














(6-31) 


如 果 时 间 变 量 足 够 小 , 则 还 可 写 为 
AA(0, i) =vAt (6-32) 
H F8 m HL LA eA, EDGE SES E us 24 ES Fe, HS "chic HR OR SCT XE T 
磁 通 矢量 相对 转子 的 “加 减速 ”。 在 开关 磁 阻 电动 机 中 ， 通 过 开关 调制 电流 实现 各 
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相 励磁 ， 彼 此 间 完 全 独立 。 因 此 ， 典 型 异步 电动 机 中 采用 的 直接 转 矩 控制 方法 ， 并 
不 适合 用 于 开关 磁 阻 电动 机 的 控制 。 要 定义 开关 磁 阻 电动 机 ， 可 以 应 用 相当 于 异步 
电动 机 电压 空间 矢量 的 方法 。 由 于 开关 磁 阻 电动 机 的 凸 极 结构 ， 每 相 电压 空间 矢量 
均 被 定义 在 位 于 定子 极 中 心 轴 向 上 。 因 而 三 相 开 关 磁 阻 电动 机 电压 空间 矢量 如 图 











6-14 所 示 。 由 于 所 加 电流 的 方向 唯一 ， 故 某 相 仪 可 能 有 三 种 
电压 状态 。 如 图 6-15 所 示 。 

可 能 的 三 种 电压 状态 为 : 

e (状态 1) 当 对 应 该 相 两 开关 均 导 通 时 ， 即 施加 电压 
为 正 ; 

e (状态 0) 当 对 应 该 相 两 开关 中 一 个 导 通 ， 即 施加 电 

e (状态 -1) 当 对 应 该 相 两 开关 均 关 断 时 ， 即 电动 机 
相应 相 上 施加 电压 为 负 。 

因此 ， 对 于 开关 磁 阻 电动 机 而 言 ， 每 相 都 具有 三 种 开关 
状态 ， 三 相 电 动机 共有 27 种 可 能 的 组 合 。 然 而 ， 要 达到 像 
典型 异步 电动 机 那样 所 加 六 向 电压 矢量 幅 值 相等 ， 六 个 可 能 





的 电压 矢量 组 合 如 图 6-16 所 示 。 这 些 矢量 均 位 于 一 个 5/6 弧 长 区 域 的 中 心 ， 该 方 


案 中 控制 器 不 允许 其 他 状态 。 T OID 
为 实现 电动 机 的 转 矩 控制 ， 对 应 X | 





某 一 时 刻 ， 六 个 矢量 〈 对 应 六 种 状 
态 ) 中 总 有 一 个 方向 被 选中 ， 并 用 于 
在 相应 沛 环 区 域内 调节 定子 磁 通 量 。 
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图 6-15 a 相 供 


相 3 
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gu 





Rs ES J PS A, Nero B T 4e 
子 运 动 方向 上 的 定子 磁 通 量 的 那 一 方 
向 的 电压 矢量 被 选中 。 

由 此 ， 可 以 为 定子 磁 通 量 及 电机 
转 和 矩 定义 一 个 开关 表 ， 方 法 类 似 于 典 











图 6-16 “开关 磁 阻 电动 机 直接 转 矩 控制 





型 直接 转 矩 控制 的 异步 电动 机 。 同 时 








时 的 电压 矢量 














为 了 保证 对 转 和 矩 及 定子 磁 通 的 控制 始 





终 处 于 清 环 范围 内 ， 各 相 定子 磁 通 的 幅 值 被 折算 为 一 个 独立 的 定子 磁 通 矢量 ， 具 体 
方法 是 将 这 些 幅 值 变换 为 对 应 某 固 定 正 交 参 考 坐 标 系 (o-B 坐标 轴 ) 内 的 矢量 。 为 





了 通过 沾 环 直接 转 矩 控制 方法 实现 电动 机 转 矩 调节 ， 同 时 还 需要 转移 反馈 。 在 此 方 
案 中 ， 对 应 转子 不 同位 置 时 的 电动 机 转 矩 的 实际 测量 值 以 及 定子 电流 值 均 被 归档 并 
形成 数据 查找 表 ， 用 这 种 方式 避免 了 瞬时 转 矩 实时 计算 的 复杂 性 。 然 而 ， 该 方案 的 
不 足 之 处 在 于 需要 安装 位 置 编 码 器 ， 而 且 电动 机 运行 前 必须 测量 转子 不 同位 置 下 的 
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6.11 开关 磁 阻 电动 机 传动 系统 的 无 传感器 控制 


在 开关 磁 阻 电动 机 的 传动 系统 中 ， 对 于 定子 绕组 电流 的 加 载 ， 需 要 掌握 转子 位 
置信 息 。 而 转子 的 位 置信 息 可 以 来 自 基于 电流 和 电压 测量 值 的 估算 。 针 对 这 种 无 传 
感 器 的 运行 方式 开发 出 了 一 系列 用 于 推算 转子 位 置信 息 的 方法 ， 诸 多 文献 内 均 有 涉 
Jg mede 

无 传感器 方案 的 理想 特征 是 仅 需要 基于 终端 测量 值 而 不 需要 额外 增加 硬件 或 存 
储 器 。 此 外 ， 无 传感器 控制 系统 还 需要 在 整个 速度 及 转 矩 输出 区 间 内 均 能 够 可 靠 运 
行 ， 而 且 能 够 维持 较 高 的 分 辩 率 及 准确 度 。 所 有 无 传 感 需 控 制 策略 所 基于 的 中 心思 
想 ， 便 是 开关 磁 阻 电动 机 的 机 械 时 间 常 数 远大 于 其 电气 时 间 和 常数 这 一 事实 。 因 此 ， 
便 有 可 能 从 磁 通 量 、 电 感 、 反 电动 势 等 一 系列 表格 存储 的 信息 中 反 推出 转子 实际 位 
置信 息 。 

对 于 开关 磁 阻 电动 机 电磁 特性 的 理解 ， 在 实现 间接 获取 转子 位 置信 息 的 无 传 感 
器 控制 方式 中 具有 重要 的 意义 。 因 而 ， 在 早期 所 涉及 的 几乎 所 有 方式 都 是 通过 电感 
变化 信息 间接 获取 转子 位 置信 息 。 

6.11.1 由 电感 变化 得 到 的 位 置信 息 

由 于 开关 磁 阻 电动 机 某 相 电感 值 在 转子 位 置 重合 至 不 重合 区 间 内 变化 显著 ， 因 
而 有 可 能 通过 该 电感 值 的 变化 推 知 转子 位 置 。 对 应 特定 励磁 电流 ， 在 半 转 子 极 间距 
内 ， 转 子 位 置 与 电感 值 的 对 应 关系 是 唯一 的 。 因 此 ， 对 应 不 同 的 励磁 电流 ， 转 子 位 
置信 息 被 逐条 归档 于 电感 测量 /估算 值 对 转子 位 置 关 系 的 表格 内 。 一 种 方案 是 ， 测 
得 与 电感 增加 成 比例 的 电流 上 升 或 下 降 时 间 。 在 电流 上 升 时 间 的 方法 中 ， 分 别 测量 
开关 导 通 时 刻 及 关 断 时 刻 的 对 应 电流 ,二 者 差 值 即 为 电流 增加 值 Ai， 系 统 导 通 时 
间 为 如。 通过 以 上 两 值 结 合 供电 电压 便 可 估算 对 应 的 磁 通 量 。 电 感 增加 值 5L 是 与 
电流 增加 值 所 导致 的 磁 通 变化 量 有 关 ， 具 体 推算 方法 如 下 。 
对 于 导 通 的 a 相 所 施 供电 电压 如 下 式 所 示 : 
dA.(0, i) 

dt 
oA, do 9A, di, 
0 d B4 d 

某 载波 或 PWM 开关 上 的 电流 上 升 率 可 以 通过 将 di = Ai, dt =1,, Bl di/dt = Ai/ 
i, 求 得 。 感 应 电动 势 如 下 : 




































































(6-33) 


vU, = ala + 


(6-34) 





=R,i, + 





e=— + (6-35 ) 





由 以 上 方程 可 推导 出 导 通 时 间 如 如 下 : 
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| (6-36) 


t, (S deut, ILA ob 表示 。 
用 等 式 (6-36) 来 估算 电感 增 量 SL 的 变形 如 下 ， 
oA v, -Ri, -e 
SL = | 8i - | ^: 上 (6-37) 

_ 日 推导 出 该 电感 值 ， 便 可 通过 查 表 获取 相应 转子 位 置信 息 。 这 种 方法 的 主要 
问题 是 由 于 趋 肤 效 应 和 热效应 的 存在 引起 的 定子 电阻 变化 导致 的 系统 性 误差 ， 同 时 
此 方法 也 忽略 了 相间 存在 的 互 看 效应 ， 而 互 看 效应 在 相间 存在 重 春 电流 时 对 电感 的 
估算 同样 会 带 来 系统 性 误差 。 

另外 一 种 用 于 估算 转子 位 置 的 方法 是 基于 等 式 (637)， 假 设 式 中 


-Ri - 
| E AE, pim tiunt Se EIEND (成 直接 比例 关系 ， 























Ai 
则 电感 增 量 便 可 通过 电流 由 i PERS i, 所 用 的 时 间 t 直接 估算 。 








同时 ， 如 果 按 照 以 上 电流 上 升 时间 方 法 中 的 同样 假设 ， 不 难 推 知 电感 增 量 与 电 
流下 降 时 间 也 应 成 直接 比例 关系 。 

以 上 介绍 的 两 种 方法 的 共同 缺点 是 在 高 速 下 准确 度 降低 ,但 是 在 低速 下 准确 度 
较 好 。 尽 管 电流 上 升 / 下 降 时 间 方 法 存在 不 足 ， 但 其 优点 在 于 不 需要 任何 外 加 电路 
即 可 估算 转子 位 置 ， 仅 需 处 理 测 得 的 电流 及 上 升 / 下 降 时 间 便 可 估算 。 
6.11.2 基于 带 有 外 部 信和 号 输入 的 电感 测量 估算 方法 

用 基于 带 有 外 部 信号 输入 的 电感 测量 来 估算 转子 速度 有 两 种 方法 ， 即 恒 电 流 / 
磁 通 量 方法 及 其 解 调 技术 。 恒 电流 / 磁 通 量 方法 是 基于 电动 机 在 小 励磁 电流 及 磁 通 
时 的 线性 特性 。 如 图 6-17 所 示 即 为 对 应 不 同 转子 位 置 时 的 磁 通 量 - 相 电 流 曲线 。 

对 于 较 小 的 相 电 流 ,假设 其 值 恒 A 
定 ， 则 对 应 磁 通 量 的 转子 位 置 便 可 通过 
图 6-17 得 出 。 如 图 6-18 所 示 ， 即 对 于 恒 
定 相 电流 值 [/， 磁 通 量 / 转 子 位 置 关系 为 
线性 曲线 。 应 用 该 信息 的 磁 阻 电动 机 无 
f gas do wl an A] 6-19 所 示 。 P 

如 6-19 框图 所 示 ， 一 个 取样 /保持 回 
路 在 相 电 流 为 I 时 对 磁 通 量 进行 取样 。 

A = [Gv- Rid 


-Ri -e 
s - | tJ, (6-38) 





























图 6-17 ig -AH E D Hl 2X. 
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该 取样 值 通常 用 于 提取 存储 中 对 应 的 转子 位 置信 息 ， 存 储 中 包含 有 转子 位 置 值 
及 其 对 应 的 获取 自 图 6-18 中 的 磁 通 44 
量 信息 。 通 过 该 转子 位 置 估算 值 进而 
估算 电动 机 速度 ， 转 子 位 置 及 速度 的 
估算 值 同 电流 测量 值 以 及 速度 目标 值 
一 起 输入 控制 模块 。 速 度 偏差 信号 用 
于 生成 转 矩 参考 值 ， 对 于 各 相 的 电流 | 
参考 命令 是 由 转子 位 置信 息 生 成 的 。 | 
PWM 变换 电路 位 于 该 控制 模块 之 后 ， o E - 
其 开关 通 断 命令 即 来 自 以 上 相 电 流 参 "RES Te i 
考 指令 。 如 图 6-18 所 示 ， 对 应 每 一 9 图 6-18 ”人 磁 通 量 / 转 子 位 置 关系 曲线 
值 均 有 两 个 和 A 值 。 因 此 ， 在 起 动 时 需要 综合 两 相信 息 来 确定 转子 位 置 。 一 旦 电动 
机 起 动 运行 后 ， 仅 需 有 单 相 信息 便 可 估算 出 转子 位 置 。 需 要 注意 ， 由 于 相间 互感 以 
及 磁 饱 和 的 存在 ， 这 种 位 置 估算 方法 并 不 适用 于 大 电流 的 场合 




























































图 6-19 ”开关 磁 阻 电动 机 传动 系统 的 无 传感器 速度 控制 框图 
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第 7 章 多 相交 流传 动 系统 的 控制 


7.1 简介 


长 久 以 来 ， 三 相交 流 电 动机 是 主要 的 传动 系统 ， 究 其 主要 原因 是 由 于 电动 机 的 
电源 均 为 三 相交 流 电源 。 然 而 ， 随 着 电力 电子 器 件 的 额定 功率 越 来 越 高 ， 电 动机 的 
电源 一 般 都 由 逆 变 絮 提 供 。 如 果 电 动机 由 直流 环 逆 变 带 供电 ， 则 相 数 可 以 为 任意 
值 。 这 也 引起 了 近期 对 多 相 电 动机 驱动 系统 的 研究 ， 并 于 1969 年 发 明了 第 一 个 五 
相交 流 电动 机 。 与 三 相交 流 电动 机 相 比 ， 多 于 三 相 的 电动 机 具有 很 多 优点 。 多 相 电 
动机 系统 的 一 个 最 主要 的 优点 就 是 转 矩 波动 的 幅 值 降低 上 且 频率 增加 。 

多 相 电 动机 系统 的 其 他 优点 是 : 

e 对 于 相同 的 输出 功率 ， 减 少 逆 变 器 每 相 的 额定 功率 。 对 于 高 功率 的 传动 系 
统 ， 由 于 它 消 除了 开关 融 件 的 并 联 ， 这 是 很 大 的 优势 。 

e 没 有 确定 时 间 的 谐 波 电流 ， 从 而 减少 了 转子 的 谐 波 损 耗 。 

e 由 于 空间 谐 波 场 也 可 以 产生 转 矩 ， 可 提高 每 安培 电流 的 转 矩 密度 。 


7.2 五 相 异 步 电 动机 的 模型 


为 了 确定 “n” 相 异步 电动 机 的 稳 态 特性 ， 需 要 随时 使 用 每 相 的 等 效 电 路 。 动 
态 响应 在 高 性 能 调 速 传动 系统 中 是 必 不 可 少 的 。 然 而 ， 对 于 确定 的 动态 啊 应 ， 不 需 
要 电动 机 的 动态 模型 。 在 五 相 电动 机 中 ， 有 相距 72° 的 磁 轴 。 转 子 可 以 是 笼 型 的 ， 
定子 也 是 类 似 的 绕组 。 按 照 通常 的 三 相 电 动机 的 假设 ,以 电压 和 磁 链 为 变量 的 五 相 
电动 机 模型 用 以 下 矩阵 形式 来 表示 : 











[ IS d s 
[visa] = [LR] Lisede] + zn Alas] (7-1) 
For T d r 
[ Uibede J = [R,] [ Lass] tu ais | =0 (7-2) 
[Aia] 5 LEM] + [Ler] LZ] (7-3) 
[ À abede ] = [L] [ Lobede ] 十 [L, ] [ bipede ] (7-4) 








式 (7-1) 和 式 (72) 可 以 写 为 
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d d 
[ Dabede ] = [R, ] [5 Zabede ] 十 La Lu Zabede ] pum [ Llipede ] 


dt dt 


à " dix d 
[ V abede ] 一 [ R, ] [ Vabcde ] 十 Ll Vabecde ] LETS [L sr 1abede 小 = 
[ Dabede ] = [ v, 


[ 1abede ] = [ i 
[ brbede ] z [ Ü 





定子 和 转子 的 电感 可 以 表示 为 类 似 三 相 电动 机 的 矩阵 形式 。 


[L] = 





[L aas L al 
L bas L bi 
La La 
L das L d 
LL eas L el 


dt dt 


E r DT 
1, l, L. i] 








abs acs Ly s Ls 
s bes Ly, s Lgs 
Ds Los La Ss Los 
s Li Li s Lies 
3Ds Lees De Ss Los 


式 中 ， Lass Lus Loss Lay s LJP NE a. b, C. d, e 五 相 的 自 感 ， 


=L =L L L Lig. L 


dds ees 9 abs ^ bas ^ acs ` 


Laes = Legg =…。 对 于 五 相 电 动机 ， 了 


TLs +M 

Mcosa 
[L,] =| Mcos2a 
Mcos2a 





L Mcosa 


类 似 地 , 转子 电感 矩阵 为 








[L,] = 
Las La, 
Lus Ly, 
O URAL, | =| La La 
Liw Lay 


E 
eas ™ ZE 


Mcosa 
L, +M 
Mcosa 
Mcos2a 
Mcos2a 





dbr 


top B B t 


2T 











Mcos2a Mcos2a 
Mcosa Mcos2a 
L,*M Mcosa 
Mcosa L, +M 
Mcos2a Mcosa 
PEE DEEP DR 
poco Loar au 
e La La Lee 
we Due La Laer 
Dr L La T Ls 
E 
Lys 
Ler b 一 一 译 者 注 
La 
Los 


Mcosa 
Mcos2a 
Mcos2a 

Mcosa 


L, +M 


(7-5) 


(7-6) 


(7-7) 
(7-8) 
(7-9) 


(7-10) 


Laas = Lips = Locs 
a, b, c, d, e 相 之 间 的 互感 ，L 


um 


bas 


则 电感 矩阵 公式 (7-10). 可 以 表示 为 


(7-11) 


(742) 
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TL.+M Mcosa Mcos2a Mcos2a Mcosa 
Mcosa  L,*M Mcosa Mcos2a Mcos2a 


[L,] =| Mcos2a Meosa Li,+M  Mcosa Mcos2a (7-13) 
Mcos2a Mcos2a Mcosa Li,+M Mcosa 





t Mcosa Mcos2a Mcos2a Mcosa L „+M 
假设 在 任意 时 刻 , a 相 转 子 的 磁 轴 和 参考 定子 磁 轴 之 间 的 夹 角 为 9, 则 定子 和 转 
子 绕组 的 互感 可 以 如 下 式 表示 : 





cosO cos(O+a) cos(9+2aw) cos(0-2a)  cos(0-a) 
cos( 0 — a) cosO cos(0 +a) cos(0+2a) cos(0-2a) 
[L.]-M|[cos(0-2a)  cos(0-a) cosÜ cos(0 +a) cos(0+2a) 
cos(0 2a) cos(0-2a)  cos(0-a) cosÜ cos( 0 +a) 
cos(0 +a)  cos(0-2a) cos(0-2a)  cos(0-a) cosO 
(7-14) 
有 
[Ls] -[L,]" (7-15) 
电机 转 矩 为 
P m: Tr or T dL bede Lade 
T,= ru pu [icge 1 ] [Fae | Se (7-16) 
或 者 表示 为 
r= PURI) t 1| (7-17) 
e 2 abcde dà abcde 


这 里 的 定子 电压 和 电流 方程 用 固定 在 定子 上 的 参考 坐标 系 来 描述 ， 同 样 转子 方 
程 也 用 国定 在 转子 轴 上 的 参考 坐标 系 来 描述 。 为 了 简化 模型 ， 使 用 下 面 的 转换 方 
程 ， 将 随时 间 变 化 的 电感 用 恒定 的 电感 取代 。 下 面 给 出 的 矩阵 [A] 是 用 于 恒 功 率 
的 变换 矩阵 。 








| cosO、 cos(O — a) cos(0, -2a) cos( 0, +2a) cos(0, +a) 
-sinü,  —sin(0,-o)  -sin(0,-2o) -sn(O +2a)  -sin(0, +a) 
[aes 2 1 cos2a costa cos4a cos2a 
i 5 0 sinda sinda —sinda —sinda 
20000 i l i 
L 42 42 42 42 42 
(7-18) 





使 用 相同 的 变化 方式 可 以 得 到 转子 的 相关 变量 。 转 换 和 矩阵 中 B 代替 0,, B= 0, 
-0， 其 余 变 量 相同 。 这 里 ，8 表示 一 般 坐 标 系 中 d 轴 的 位 置 和 转子 磁 轴 a 相 的 夹 
角 。 


转子 的 转换 矩阵 为 





| cos 


— sin 
1 
0 
1 


B 


cos( B — a) 
- sin(B — a) 
cos2a 
sin2a 
1 


JZ 
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cos( B - 2a) 

- sin(B - 2a) 
cos4a 
sin4a 


1 


n 


cos( B +2a) 
-sin(B +2a) 
cos4a 
— sináa 


1 


n 


RIH, 6, = født, B = 0. - 0 = [(o, - o)di, ,为 转子 角速度 。 


用 以 上 的 转换 ,d —q —x - y -0 域 中 的 方程 式 可 以 写 为 
[vigo ] = LA ] ooa] 
[so] = LA ] Linede | 
] = [A ] [Ainea 
[vago] = LAL] Eas] 
[so] = LA Enna] 
] =[4 Lv] 


7.3 任意 参考 坐标 系 下 的 电动 机 模型 


三 s 
L À dqxy0 





s 


dqxy0 


任意 参考 坐标 系 下 定子 电压 方程 式 可 以 表示 为 


p +s s s 
Va =R i} -w À; +paj 


vo = Ra, 二 Ad 十 DA。 


* =R,i pA, 


x 
s 


y 


DR pA, 


vo =R ip + pÀo 


同 理 , 转子 电压 方程 式 为 


经 过 转换 后 , BEBE AS AS. AS FILA! 


r +s 
v= Ru, 


-w À; *pÀ, 


=Ri *(o,-0,)À, * pM, 


四 
q 
r lr 
* Ri, 
é 
y 


= oF 
ZRG 


*pÀ, 
+pA, 


v, = Ri, + pA 


为 


cos(B +a) 
-sin(B +a) 
cos2a 
— sin2a 


(7-20) 


(7-21) 


(7-22) 











130 ”高 性 能 交流 传动 系统 一 一 模型 分 析 与 控制 
Ài = (I5 «2.5M) i +2. SMe, 
A; = (Li *2.5M)i; *2.5Mi 
AL 2 (L5 +2.5M)i +2. 5Mi 
A; = (I *2.5M) i, +2. 5Mi: 
Ai cL 
AE 
Ag = Lisio 
A =L i 
ARE 
Ap LS 
H L, 22.5M WA, A 
à= (G +L + Laii 
à= (G +L) tL, A Sh AS 
Al = (Li FLU LU 
AL = (G LU + LË X sL A =L 
转换 后 的 转 矩 方程 为 
T, = Mig- ii] 
转 矩 用 磁 链表 示 为 
T, 2 PL, ii - ài] 
ET pA A] 





i 





f 
y 


y 


s I 
Ao = Listo 


r 3r 
Ao = Lo 


(7-23)° 


(7-24) 


(7-25) 


(7-26) 


(7-27) 


因此 ， 五 相 电 动机 模型 和 三 相 电 动机 模型 之 间 的 差异 是 方程 (721) 和 (7- 
22) 中 是 否 有 x -y 分量。d -9 DÆM x -y 分 量 在 定子 回路 中 是 完全 解 耦 的 。 另 












































外 ， 如 果 转 子 绕组 短路 ， 就 不 会 有 x-y 分 量 。 如 果 定 子 绕组 是 星 形 联结 ， 且 转子 
绕组 短路 ， 定 子 和 转子 的 零 序 分 量 可 以 忽略 不 计 。 与 三 相 异 步 电 动机 类 似 ， 可 用 转 
子 磁 通 导 向 控制 (RFOC) 实现 五 相 异 步 电 动机 的 矢量 控制 。 


7.4 五 相 异 步 电 动机 的 矢量 控制 








与 三 相 异 步 电 动机 类 似 ， 矢 量 控制 的 直接 和 间接 方法 可 用 于 五 相 异 步 电 动机 。 





© 3X(723)Wm A} = (Li +2. 5M)i} 2. 5Mi, 原文 中 误 为 A = (Li 2.5M) i, +2. Mi 








译 者 注 
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直接 矢量 控制 方法 中 ， 必 须 直接 检测 气 际 磁 通 矢量 控制 。 间 接 矢量 控制 方法 中 ， 使 
用 定子 矢量 估算 转子 磁 通 。 

间接 矢量 控制 较为 党 用， 描述 如 下 : 

方程 (7-27) 给 出 的 电磁 转 矩 的 磁 链 类 似 直 流 电 动机 的 方程 。 在 同步 旋转 坐标 
系 中 ， 假 设 转 子 磁 链 全 部 落 在 4 轴 上 ， 则 A.-0,.T^OBJEE (7-27) 简化 为 

SP La 
"3 94 xf 

该 方程 与 直流 电动 机 的 方程 类 似 ， 通 过 调节 定子 电流 的 d - q 分 量 和 转 差 频率 ， 
可 以 独立 控制 转 矩 和 转子 磁 通 ， 其 中 转 差 频率 的 限制 条 件 为 A\. =0。 

间接 转子 磁 通 导 向 控制 如 图 7-1 所 示 。 


T 
lds !dsn 





[Aii] (7-28) 











(* 

















图 7-1 间接 转子 磁 通 导向 控制 
转 矩 和 转子 磁 通 的 控制 值 可 由 下 面 的 式 (7-29) 得 到 。 

4 A 

"we SP I 40, AS 

L 

Lip Lt 
L, RL, dt 
4 T 
sw, =—R, - (7-31) 




















(7-29) 


TN 
las = 


A a. (7-30) 





7.5 五 相 逆 变 器 





五 相 电 动机 一 般 由 PWM 控制 的 五 相 电 压 源 型 逆 变 器 供电 ,图 7-2 表示 了 五 相 
电压 源 型 逆 变 器 的 电路 拓扑 结构 。 在 电路 中 的 每 个 开关 由 两 个 功率 半导体 器 件 反 并 
联 连 接 ， 这 些 器 件 中 的 一 个 是 完全 可 控 半 导体 ， 如 IGBT 或 双 极 型 晶体 管 ， 而 另外 
两 个 是 二 极 管 。 首 变 右 输入 的 是 恒定 的 直流 电压 。 假 定 在 这 种 情况 下 ， 此 时 的 负载 
即 电动 机 假设 为 星 形 联结 。 逆 变 器 的 输出 电压 如 图 7-3 中 的 小 写字 母 (a, b, c, 
d, e) 所 示 。 辟 电压 以 大 写字 母 (A, B, C, D, E) 表示 。 电 动机 星 形 联结 的 相 
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电压 和 逆 变 器 桥 臂 电压 之 间 的 关系 由 下 式 给 出 : 
[4v, — Vg —Ue 7 UD - vy] 


| Avg — v4 — to — Vp — Vg 


L Av, — v, — Uy — Vp — v, | 


| Avy — v, -Ug — Ve — UE 









































v, 2—[4v -v, — vy -Ve — Vp | 
rf 
N NN NN 
Vac A B C D E 
Tw Y IN `a ` 
} 
a b c d e 

















图 7-2 TUE FB, He Yen te a 








\ 
V vH 
y= di 
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(7-32) 


虽然 三 相 电 压 源 型 逆 变 器 有 多 种 PWM 控制 技术 ， 但 是 五 相 逆 变 器 却 没 有 如 此 
多 的 控制 技术 。 多 相 电动 机 的 一 个 特殊 问题 是 ， 道 变 需 的 某 些 低 次 谐 波 会 导致 非常 
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大 的 定子 谐 波 电流 。 五 相 电 动机 中 如 果 电 压 包 含 3 次 和 7 次 谐 波 ， 因 为 只 有 泄漏 阻 
抗 限制 这 些 定子 谐 波 ， 定 子 电流 的 3 次 和 7 次 谐 波 会 很 大 。 更 重要 的 是 ， 多 相 道 变 
器 的 输出 电压 必须 尽 可 能 接近 正弦 波形 。 空 间 矢 量 脉冲 宽度 调制 (SVPWM) 方法 
可 以 提供 良好 的 正弦 输出 电压 。 

7.5.1 五 相 电 压 源 型 逆 变 器 的 空间 矢量 脉冲 宽度 调制 (SVPWM) 





2 
, 2 *2 * 
Ua, =Va JU, "st +a -tav,-ta v,ta v,) (7-33) 
. 2 2 * *2 
ag = 0, + jv, = (Vt v, ta v, av, ta v,) (7-34) 


异步 电动 机 的 直接 转 抢 控制 采用 了 空间 矢量 脉冲 宽度 调制 (SVPWM) 方法 。 
一 个 五 相 电 压 源 型 道 变 器 (UL 7-2) 有 2 =32 个 空间 矢量 ， 其 中 30 个 为 有 效 矢 
E, 2 个 为 零 状态 矢量 (0 和 31) 。 如 果 5 个 输出 电压 变换 到 d-q 空间 ， 就 会 生成 
一 个 五 维 空间 。 该 五 维 空间 被 分 为 三 组 : d-q 空间 ( 主 矢量 空间 ) x-y 空间 (辅助 
矢量 空间 ) 和 一 维 空间 ( 零 序 矢量 ) 。 星 形 联结 系统 的 零 矢 量 是 零 。d-q 平面 所 有 
32 个 开关 状态 的 相 电 压 空 间 矢 量 见 表 7-1。 
表 7-1 d-q 坐标 系 下 的 相 电 压 矢 量 




















空间 矢量 空间 矢量 的 幅 值 

2 T jkT 

21 ~ 210 24,2008 ( 5 xp 5 kz0,1,2,-,9 
2 jk 

vir ~ V20 Aues( E), =0， 1,2, 5,9 
2 27 jkT 

221 ~ V30 5 v4,2cos SF) kz0,1,2,-,9 

231 ~ V32 0,0 








转换 后 的 空间 矢量 可 以 表示 为 








式 (7-32) 和 (7-33) 中 的 30 个 有 效 矢量 式 形成 三 个 线 包括 了 所 有 可 能 的 逆 
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变 絮 状态 。d-q M x-y 平面 中 ， 五 相 电 压 源 型 道 变 需 空间 矢量 如 图 7-3 所 示 。x-y 平 
面 中 的 线 电 太空 s 间 矢量 见 表 7-2。 
7-2 d-q 坐标 系 下 的 相 电 压 矢 量 











空间 矢量 空间 矢量 的 幅 值 
2 jk 

v1 ~vio( 小 ) 5 s des E jor (7), k=0,1,2, =,9 
2 k 

Ug ~ D9 CP) ue) k=0, 1,2, ,9 





2 2 jk 
va ~v CX) s ses ( e») k=0, 1,2, .…,9 








V31 ~ V32 0,0 





从 图 7-3 中 可 以 看 出 ，d-q 平面 的 外 部 十 边 形 的 空间 矢量 映射 到 x-y 平面 的 内 
部 十 边 形 。 同 样 ，d-q 平 面 的 内 部 十 边 形 映射 到 x-y 平面 的 外 部 十 边 形 。x-y 平面 的 
中 间 十 边 形 映射 到 d-q 平面 的 中 间 十 边 形 。 此 外 ，d-q 平面 的 相 序 a、b、c、d、e 
对 应 x-y FERE a, c, e, b, do 一 个 理想 的 五 相 逆 变 器 的 调制 器 控制 必须 满 
足 若 干 要 求 。 第 一 个 要 求 是 ， 如 果 开 关 频 率 保持 恒定 ， 整 个 开关 周期 内 ， 每 个 开关 
只 可 以 改变 两 次 状态 (打开 到 关闭 和 关闭 到 打开 ); 第 二 个 要 求 是 ， 基 本 输出 相 电 
压 的 方 均 根 值 必须 等 于 d-q 空间 下 输出 相 电 压 的 方 均 根 值 。 此 外 ， 为 了 得 到 正弦 的 
波形 ，x-y 分 量 必须 最 小 化 。 

用 大 矢量 的 空间 矢量 脉冲 宽度 调制 (SVPWM), 

Xu 等 人 提出 了 五 相 异 步 电 动机 运用 大 矢量 的 空间 矢量 脉冲 宽度 调制 的 直接 转 
和 矩 控制 方法 。 由 两 个 相 邻 的 有 效 矢 量 和 零 矢 量 合成 电动 机 的 输入 电压 矢量 。 结 果 发 
现 ， 大 矢量 除了 生成 了 所 需 的 d-q 分 量 ， 也 生成 了 x-y 分 量 。x-y 分 量 主要 包含 了 3 
次 谐 波 。 同 时 还 发 现 ， 此 方法 中 达到 基础 峰值 电压 对 应 十 边 形 内 切 圆 的 最 大 半径 。 

使 用 此 方案 ， 可 以 实现 输出 电压 对 应 的 十 边 形 ， 可 以 内 接 最 大 圆 的 半径 的 最 大 
基础 峰值 输出 电压 V, 


2 T T 
Vau 5 2 cos s jeos| io Vic = 0. 61554 Vie (7-35 ) 


可 以 看 出 ， 输 出 相 电 压 中 含有 相当 量 的 3 次 和 7 次 谐 波 。 无 论 参考 电压 大 小 ， 
由 于 空间 矢量 的 x-y 分 量 ， 这 些 谐 波 分 量 都 会 存在 。 

用 大 矢量 和 中 间 矢 量 的 空间 矢量 脉冲 宽度 调制 (SVPWM ) 。 
q es sx 间 矢 量 数目 小 于 逆 变 需 的 相 数 ， 
变 需 的 性 能 将 会 大 大 提高 。 这 意味 着 要 运用 四 个 有 效 矢 量 而 不 是 两 个 。 
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7.6 五 相 水 磁 电 机 


由 于 永 磁 同步 电机 具有 高 转 矩 的 惯量 比 ， 更 高 的 效率 和 功率 密度 ， 使 其 在 许多 
工业 应 用 中 更 具有 了 吸引 力 。 男 外 ， 最 近 几 年 人 们 对 多 相 电 动机 了 驱动 带 的 研究 也 在 显 
车 增加 。 多 相 电 动机 主要 应 用 于 电力 拖 动 、 电 动 汽 车 和 混合 动力 汽车 中 。 

多 相 电 动机 驱动 器 具有 许多 优点 ， 包 括 更 高 的 可 靠 性 和 功率 密度 ， 高 频 较 低 的 


























转 抢 波动 。 
五 相 永 磁 电机 的 数学 模型 
定子 电压 方程 式 为 
dA, 
V, =RI, +- 一 (7-36) 
dt 
式 中 , Ro. LAA, DIRETE, Feat A BER [Hr 
气 际 磁 链 为 
A =A. +A, (7-37) 
à =L +L, (7-38) 


到 .表示 定子 电感 矩阵 ， 包 括 了 随 转 子 变化 的 定子 自 感 和 互感 。 
及 ,是 定子 绕组 和 虚拟 转子 绕组 的 互感 矩阵 。 


转子 电压 方程 式 为 
dà, 
V, =R, I, + — (7-39) 
dt 
式 中 ， 转 子 磁 链 和 矩阵 为 
A, = 入 +A, (7-40) 
A, 2L, I, +L (7-41) 


Tic t pco [8] E EAE ARPT =, ， 其 电流 值 取 决 于 磁体 的 磁 通 密度 。 
R, 和 元 ,是 虚拟 线圈 的 电阻 和 自 感 。 

任意 角速度 下 ， 将 五 相 电动 机 系统 的 变量 转换 为 d-q 坐标 系 的 转换 矩阵 为 下 式 
(7-42) 表示 。 








| cos0, cos(0, — a) cos( 0, — 2a) cos( 0, +2a) cos( 0, +a) 
-sinÜ.  —sin(0,—o) -sin(0 -2a)  -sin(0, +2a)  -sin(0, +a) 
4- Z 1 cos2a costa cos4a cos2a 
, 5 0 sin2a sin4a — sin4a — sin2a 
1 L d d = 
42 42 42 /2 /2 
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d-q 参考 坐标 系 中 转子 磁 链 治 d-q 轴 的 分 量 为 
A = Lyiss Àn (7-43) 
A` = Laig (7-44) 
转子 电压 方程 式 为 
vy — Ra, 一 OA 十 DAa 
vo “RiT oA] tPA 
v =R Ü +pàÌ (7-45) 
v =R i + pay 
vo =R ip + pÀo 
转 矩 为 
T, ^ MD - Aj] (7-46) 


由 式 (7-46) 可 以 看 出 ， 只 有 d-q 子 空间 定子 磁 链 空间 矢量 和 永 磁体 磁 链 之 间 
的 相互 作用 才能 产生 转 和 矩 。 

为 了 控制 转 矩 du xxt 
程 可 得 到 。 





it 


电压 的 空间 矢量 控制 定子 磁 通 。 定 子 磁 通 以 从 以 下 方 





dA 


E] 





v RJ, (7-47) 


dt 
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第 8 章 交流 电动 机 的 模糊 控制 和 
神经 网 络 控制 


8.1 简介 


模糊 逻辑 (Fuzzy Logic， 简 称 FL) 的 概念 是 1965 年 由 伯克利 加 利 福 尼 亚 大 学 
的 Lotfi Zadeh 教授 提出 的 ， 他 并 不 是 作为 控制 方法 提出 的 模糊 概念 ， 而 是 作为 一 种 
处 理 数据 的 方法 提出 的 ， 这 种 方法 可 以 分 批 处 理 非 确定 的 集合 成 员 。 直 到 70 年 代 
小 型 计算 机 的 处 理 能 力 足够 强大 之 后 ， 模 糊 逻 辑 才 应 用 到 控制 系统 中 。Zadeh 教授 
在 他 的 论文 中 提出 了 一 个 理论 ， 如 果 人 们 没有 精确 数字 信息 的 输入 ， 只 有 高 度 自 适 
应 的 控制 器 ， 系 统 也 可 以 用 这 种 方式 工作 。 他 提出 ， 如 果 反 馈 控 制 器 可 以 接收 有 噪 
声 的 、 不 精确 的 输入 ， 它 们 会 更 有 效 ， 也 更 容易 实现 。 最 简单 的 解释 为 ， 模 糊 逻 辑 
是 这 样 一 种 解决 控制 系统 问题 的 方法 ， 它 可 以 用 于 从 简单 的 、 小 的 、 舱 入 式 控制 器 
到 大 型 网 络 化 、 多 通道 的 PC 或 是 基于 工作 站 的 数据 采集 和 控制 系统 。 

模糊 逻辑 可 以 是 硬件 、 软 件 或 两 者 的 组 合 。 模 糊 逻辑 提供 了 一 个 根据 含糊 不 清 
的 、 不 精确 的 、 嗜 杂 的 或 缺少 输入 信息 而 得 出 结论 的 简单 方法 。 运 用 模糊 方法 解决 
控制 问题 ， 类 似 一 个 人 依据 不 完善 的 信息 更 快 地 作出 决定 。 

模糊 控制 系统 与 传统 的 控制 系统 是 不 同 的 ， 具 体 表 现在 模糊 控制 系统 不 是 基于 
对 象 的 数学 模型 ， 而 是 完全 基于 模糊 模型 。 模 糊 模型 基于 以 工程 师 或 者 设计 者 或 是 
研究 人 员 的 经 验 制 定 的 模型 。 模 糊 模 型 的 优点 是 适合 复杂 系统 ， 如 核反应 堆 等 无 法 
用 合理 数学 模型 表达 的 系统 。 模 糊 控制 不 需要 任何 对 象 模型 ， 模 糊 控制 从 根本 上 说 
就 是 自 适应 控制 ， 且 容易 应 用 并 对 系统 参数 的 变化 有 较 好 的 鲁 棒 性 。 在 许多 复杂 的 
应 用 场合 ， 相 比 传统 PID 控制 器 ， 模 糊 控制 器 具有 更 优越 的 性 能 。 

模糊 系统 的 基本 功能 和 专家 系统 类 似 ， 因 此 也 常常 被 称 为 “模糊 专家 系统 ”。 
专家 系统 中 将 知识 组 织 设 定 为 IF-THEN 形式 的 规则 。 正 语句 是 系统 的 条 件 语句 ， 
THEN 语句 为 系统 的 动作 语句 。 模 糊 系 统 也 以 同样 方式 利用 IF I THEN 语句 。 模 
糊 系 统 和 专家 系统 的 区 别 是 模糊 系统 的 知识 或 信息 是 模糊 的 。 正 如 前 面 讨论 的 ， 系 
统 处 理 过 程 是 基于 以 IF-THEN 语句 表示 的 逻辑 规则 。IF 部 分 称 为 “前 项 ”，THEN 
部 分 称 为 “后 项 ”， 典 型 的 模糊 控制 系统 的 有 几 十 个 规则 。 在 一 般 模 糊 系 统 的 规则 
具有 以 下 形式 : 

如 果 x=A, Hy-B, 则 z=C。 

A、B、C 语言 表达 式 的 值 有 : 小 、 中 间 、 高 、 冷 、 温 、 热 等 。 
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以 恒温 箱 为 例 ， 其 规则 为 : 

如 果 温 度 为 “ 冷 ”， 则 加 热 顺 为 “高 ”。 

此 规则 使 用 输入 “温度 ”的 真 值 “ 冷 "， 生 成 输出 “加 热 器 ”的 值 ， 该 值 为 
“高 ” 。 此 结果 与 其 他 规则 最 终 产生 复合 输出 。 显 然 ， 真 值 “ 冷 ”的 程度 越 大 ， 给 
出 的 真 值 “ 高 ”的 程度 也 越 高 ， 由 于 这 仅仅 是 众多 规则 之 一 ， 意 味 着 输出 不 一 定 
将 被 设置 为 “高 ” 。 实 际 上 ,通常 的 模糊 规则 集 有 几 个 前 因 并 用 模糊 运算 连接 起 
来 ， 模 糊 运 算 有 : 与、 或、 非 。 此 处 定义 与 常见 的 定义 有 些 不 同 。“ 与 ”的 运算 符 
是 简单 地 取 所 有 前 因 中 的 最 小 值 ，“ 或 ”的 运算 符 是 取 所 有 前 因 中 的 最 大 值 。 
“NOT” 的 运算 符 是 从 1 中 减 去 一 个 隶属 函数 ， 得 到 的 “互补 ”功能 。 

模糊 逻辑 可 以 补充 专家 系统 (ES) ， 常 用 专家 系统 和 模糊 逻辑 多 次 结合 来 解决 
复杂 的 问题 。 模 糊 逻辑 已 成 功 地 应 用 于 过 程控 制 ， 例 如 控制 洗衣 机 、 全 自动 相机 、 
工业 空气 空调 等 。 


8.2 模糊 控制 的 基本 原理 


在 模糊 控制 系统 中 输入 变量 映射 到 素 属 函数 的 集合 ， 被 称 为 “模糊 集 ” 。 一 个 
确定 的 输入 值 转化 为 模糊 值 的 过 程 ， 被 称 之 为 “模糊 化 ”。 一 个 模糊 集合 中 ， 用 素 
属 度 描 述 集合 众 元 素 的 隶属 程度 ， 隶 属 度 是 0 ( 非 集合 元 素 ) 到 1 (完全 隶属 于 集 
A) 之 间 连 续 变 化 的 值 。 因 此 ， 模 糊 逻 辑 是 0 ~ 1 的 多 值 逻辑 。 

模糊 变量 的 意义 在 于 它 使 得 状态 之 间 是 渐变 的 ， 这 就 能 够 处 理 观察 和 测量 的 不 
确定 性 。 由 于 模糊 变量 将 测量 不 确定 性 作为 实验 数据 ， 使 之 比 确定 变量 更 接近 实际 
情况 。 爱 因 斯 坦 一 个 有 趣 的 说 法 是 ， 迄 今 为 止 涉及 到 实际 的 数学 法 则 都 是 不 确定 
的 ， 而 目前 确定 的 数学 法 则 都 不 适合 于 实际 情况 。 这 种 说 法 非常 适用 于 模糊 集 和 模 
糊 逻 辑 。 例 如 ， 电 动机 定子 温度 值 的 模糊 集 真 值 有 冷 、 温 和 、 热 ， 其 中 每 个 隶属 天 
数 表示 为 三 角形 或 直线 如 图 8-1 所 示 。 模 糊 集 可 以 进一步 细 分 为 很 冷 、 冷 、 温 和 、 
热 、 酷 热 等 。 
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图 8-1 电动 机 温度 的 模糊 变量 
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HORR KZ (MF) 取 为 三 角形 隶属 困 数 ， 也 可 以 是 梯形 隶属 男 数 或 高 斯 隶 
属 函数 。 考 虑 如 图 8-1 显示 了 素 属 函数 和 温度 之 间 的 关系 ， 温 度 为 55%C ， 隶 属于 冷 
的 隶属 度 MF 20.3, 隶属 于 温和 的 隶属 度 为 0.5。 隶 属 函数 可 以 定义 为 数学 方程 或 
表格 。 定 义 模 糊 变量 的 数值 区 间 被 称 为 论 域 (图 8-1 中 20 ~90°C 的 温度 范围 ) 。 布 
尔 逻 辑 的 基本 性 质 如 交集 、 并 集 和 补 集 也 同样 适用 于 模糊 逻辑 。 


8.3 模糊 控制 系统 


基本 的 模糊 控制 系统 包括 以 下 几 个 部 分 : 

e 模糊 化 ， 即 将 确定 输入 变量 转换 为 模糊 变量 ; 

e 模糊 规则 ; 

e 模糊 推理 ; 

e 去 模糊 化 。 
8.3.1 模糊 化 

为 了 将 确定 的 数据 转换 成 模糊 变量 ， 首 先 测量 描述 过 程 和 相关 条 件 的 所 有 变 
量 。 其 次 ， 将 这 些 测 量 值 转换 成 适当 的 能 表示 测量 值 的 不 确定 性 的 模糊 集 。 大 多 数 
情况 下 ， 这 些 模糊 集 是 模糊 的 数字 ， 表 示 语 言 标签 如 负 大 (NL), AP (NM), ft 
IA (NS), EWE (Z), E/M (PS), EFP (PM), EK (PL)。 这 些 语言 标签 通 
ERREA — FATE BC KARRE, I KR, AY LE TE pK AE e HU PRA, 
8.3.2 模糊 规则 

模糊 化 后 的 测量 值 用 推理 机 得 到 存储 在 模糊 规则 库 的 控制 规则 。 在 此 步骤 中 ， 
将 给 定 控制 问题 的 相关 知识 制定 成 一 组 模糊 推理 规则 。 确 定 推理 规则 有 两 种 主要 的 
方法 : 一 种 方法 是 运用 知识 经 验 丰富 的 人 类 ; 另 一 种 方法 是 利用 神经 网 络 的 学 习 方 
法 从 经 验 数据 中 获得 。 在 下 节 中 对 速度 控制 的 实际 问题 进行 了 探讨 。 
8.3.3 模糊 推理 机 

输出 变量 由 推理 机 通过 输入 变量 和 相关 的 模糊 规则 得 到 ， 有 许多 方法 可 以 获得 
推论 。 由 输入 变量 和 模糊 规则 获得 推理 机 的 方法 有 多 种 ， 在 这 里 只 简单 介绍 一 部 
分 。 
Mandani 推论 法 

Mandani 是 将 模糊 逻辑 用 于 控制 问题 的 先驱 之 一 。Mandani 提出 的 这 个 方法 ， 
BI ar X RU Y Jf A SE E Set, NS. ZE, PS 是 模糊 集 ， 该 系统 具有 三 
个 输入 模糊 集合 和 两 个 输出 

模糊 系统 的 三 个 规则 描述 为 : 

规则 1: WRX ANS, H. YX ZE, M) ZX PS, 

规则 2: WRX XZE, HY Og ZE, W ZX ZE, 

规则 3: W X ANS, H YXPS, W Z 2j NS。 
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这 里 需要 注意 是 所 有 的 规则 中 都 有 一 个 “ 且 ” 这 样 的 运算 符号 。 
8.3.4 去 模糊 化 方法 

设计 模糊 控制 器 的 同时 要 选择 一 种 合适 的 去 模糊 化 方法 。 去 模糊 化 的 目的 是 转 
换 从 推理 机 得 到 的 结论 ， 即 由 模糊 输出 转换 为 确定 的 输出 。 文 献 中 提供 了 一 些 去 模 
糊 化 的 方法 ， 这 里 描述 的 三 种 常用 方法 。 
8.3.4.1 中 心 区 域 方 法 (COA) 

中 心 区 域 方法 (COA) 也 被 称 为 重心 法 或 中 心 法 。 中 心 区 域 方 法 中 的 变量 Z 
的 确定 输出 Z, 是 模糊 值 输出 区 域 CCZ) 的 几何 中 心 ，C(Z) 所 有 隶属 函数 大 于 堆 
的 输出 的 并 集 。 中 心 区 域 去 模糊 化 方法 的 数学 表达 式 为 公式 (8-1): 














[ccn + zaz 
E aa (8-1) 
jccoaz 
离散 情况 下 , Z= IZo’ Ave Z,} T^ 由 下 式 (8-2) 得 到 
Y OR, 
xe wr (82) 
2, CL) 


如 果 Z, 不 等 于 输出 论 域 中 的 任何 值 ， 则 取 最 接近 的 值 作 为 确定 的 输出 值 。 
COA 方法 将 隶属 函数 的 图 形 分 为 两 个 相等 的 部 分 。 用 COA 方法 确定 两 个 规则 的 模 
糊 系统 的 输出 如 图 8-2 所 示 。COA 方法 为 

















8.3.4.2 平均 最 大 值 方法 

平均 最 大 值 法 (MOM) 只 可 用 于 隶属 函数 值 为 离散 值 的 系统 ， 去 模糊 化 后 确 
定 输出 为 所 有 确定 值 的 平均 值 。 例 如 ， 如 果 2 的 确定 值 是 Z, 隶属 函数 的 极 大 值 
TEN Zu, MXF 朵 个 隶属 函数 值 确 定 输出 为 下 式 (8-4) 表示 。 








M Z 
AZ, = m (8-4) 2 
° Lo 


APF, Z, 为 输出 论 域 中 的 第 m 个 元 素 ; 对 应 的 输 1 1 
出 隶属 函数 ( MF) 为 最 大 值 ; M 为 隶属 函数 的 数 


里 o 


如 图 8-2 所 示 ， 输 出 Z, =3。 如 果 最 大 值 超过 
M 个， 将 增加 除数 M 的 个 数 。 图 8-2 ”中 心 区 域 方法 示意 图 
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8.3.4.3 中 心 最 大 值 法 
中 心 最 大 值 法 是 简化 COA 方法 ， 考 虑 如 图 8-2 所 示 的 系统 。 


2 
3.8 a 
3 


Z, = 一 一 3. 67 (8-5) 


2 1 
— 十 — 
3 3 


8.4 异步 电动 机 速度 的 模糊 控制 器 


用 模糊 控制 器 通过 在 很 宽 的 范围 内 ， 以 任意 期 望 准确 度 形 成 近似 非 线性 函数 。 
模糊 逻辑 控制 可 以 用 来 识别 和 控制 非 线性 动态 系统 。 通 过 用 模糊 逻辑 控制 咒 来 设计 
速度 和 磁 通 控制 器 ， 可 以 提高 定子 磁 链 和 速度 计算 观测 需 系 统 和 电压 模型 的 准确 
度 。 

将 模糊 控制 絮 用 于 电动 机 控制 的 步骤 如 下 : 

e 首先 要 考虑 驱动 系统 是 否 需 要 模糊 控制 缮 ， 在 很 多 简单 的 场合 ， 模 糊 控 制 絮 
并 没有 什么 优势 ; 

e 其 次 是 从 系统 工程 师 那 里 获得 所 有 的 信息 ; 

e 使 用 电动 机 传统 的 控制 和 性 能 开发 一 个 模拟 程序 ; 

© 确定 模糊 系统 的 输入 和 输出 变量 ; 

e 制定 模糊 集 ， 并 选择 相应 的 隶属 函数 ; 

e 制定 规则 表 ，; 

e 用 模糊 控制 器 模拟 系统 ， 迭 代 模 糊 集 和 规则 表 直 到 优化 了 性 能 。 

为 了 演示 模糊 控制 在 异步 电动 机 中 的 应 用 ， 矢 量 控制 系统 的 简单 示意 如 图 8-3 
所 示 。 控 制 咒 观测 速度 环 的 误差 并 不 断 更 新 误差 。 

















dt 


离散 系统 有 











图 8-3 ”速度 的 模糊 控制 吉 
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式 中 ,7 为 采样 周期 。 如 果 了 是 不 变 的 ， 则 CE 与 dk/di 成 比例 。 
矢量 控制 传动 系统 的 输出 DU 为 Aix 。 电 流 的 微分 求 和 或 者 积分 得 到 控制 电流 i 。 
模糊 PI 控制 器 的 数学 表达 式 为 


K,E+K,CE = DU (8-6) 
式 中 ，K, 和 K, 为 非 线性 系数 或 者 增益 系数 。 
上 述 方程 可 以 表示 为 
[K Edi + [K,CEdt = [DU (8-7) 
^ 
ca 
dt 
U = K, [Edt + KE (8-8) 


3X (8-8) 为 带 非 线性 系数 的 模糊 控制 器 。 
8.4.1 模糊 集 和 模糊 规则 

从 系统 的 物理 工作 原理 ， 一 个 简单 的 模糊 控制 规则 可 写 为 : 

WR E EREE (ZE) H CE 为 正 小 (PS)， 则 控制 器 的 输出 DU 为 负 小 
(NS) 。 模 糊 集 确定 后 ， 下 一 步 是 选择 隶属 函数 ， 此 例 中 选择 三 角形 隶属 函数 。 模 
糊 集合 定义 为 NL、NM、NS、Z、PS、PM 和 PL。 该 论 域 表 示 每 单位 的 值 ， 覆 盖 全 
部 区 域 。 所 有 的 隶属 函数 在 原点 附近 是 不 对 称 的 ， 但 变量 表 中 的 值 是 正 负 对 称 的 。 
选择 A 和 CE 的 7 个 隶属 函数 ,输出 为 9 个 。 因 此， 有 7x7=49 个 规则 ， 这 些 规 
则 可 以 用 下 面 表格 的 形式 表述 。 




































































表 8-1 
E(pu) 

CE(pu) NL NM NS Z PS PM PL 
NL NL NL NL NM NS NS Z 
NM NL NL NL NM NS Z PS 
NS NL NL NM NS Z PS PM 

Z JL NM NS Z PS PM PL 
PS NM NS Z PS PM PL PL 
PM NS Z PS PM PL PL PL 
PL Z PS PM PL PL PL PL 


























通过 规则 和 矩阵 设计 的 模糊 控制 器 如 下 : 
(1) WÈ E(pu) 和 CE(pu) 都 是 零 ， 则 保持 当前 控制 设置 ; 
(2) WÈ E(pu) 不 为 零 ， 但 也 接近 零 ， 则 仍然 保持 当前 控制 设置 ; 
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(3) WR E(pu) 不 为 零 且 在 增加 ， 则 控制 信号 取决 于 电子 (pu) 和 CE(pu) 
的 大 小 和 符号 ， 使 得 EA(pu) 趋 近 于 零 。 


8.5 神经 网 络 控制 


8.5.1 人 工 神经 元 

人 工 智能 (AL) 模拟 人 类 的 思维 过 程 。 人 工 神经 网 络 (ANN) 是 人 工 智 能 的 
一 个 分 支 ， 人 工 神经 网 络 试图 以 有 限 的 方式 用 电路 或 者 计算 机 程序 模拟 人 类 大 脑 的 
神经 元 。 人 脑 是 由 大 量 高 度 互联 的 处 理 单元 (神经 元 ) 齐心 协力 来 解决 问题 。 人 
工 神经 网 络 和 人 一 样 从 经 验 中 学 习 。 神 经 网 络 还 能 从 复杂 或 者 模糊 的 数据 中 派生 出 
有 意义 的 信息 。 人 工 神 经 网 络 特别 适合 于 解决 模式 识别 和 图 像 处 理 等 使 用 电脑 难以 
解决 的 问题 。 

在 现代 数字 计算 机 出 现 以 前 ， 人 工 神 经 网 络 的 基本 知识 就 为 人 所 知 。1943 年 ， 
McCulloch 和 Walter Pitts 制造 了 第 一 个 人 工 神 经 元 。 但 当时 的 技术 落后 ， 这 些 神经 
元 不 能 用 于 任何 实际 工作 。 直 到 1982 年 ， 在 美国 国家 科学 院 成 立 之 前 ，Hopfield 
网 络 出 现 后 ， 神 经 网 络 才 又 引起 人 们 的 关注 。 自 从 1990 年 以 来 ， 神 经 网 络 逐 渐 应 
用 于 各 种 需要 人 工 智 能 的 问题 中 。 

人 工 神 经 模仿 存在 于 人 类 大 脑 的 生物 神经 元 。 图 8-4 给 出 了 人 工 神经 元 的 结 
构 ， 它 是 一 种 由 多 输入 和 单 输 出 构成 的 装置 。 输 入 信号 针 、X、XX……… 通常 为 连 
续 变量 ,但 也 可 以 是 离散 的 脉冲 。 输 入 信和 号 乘 以 权重 ,这 些 权 值 可 以 是 正 值 或 负 
值 。 求 和 节点 集中 了 所 有 的 加 权 输 入 信号 ， 然 后 通过 一 个 数学 函数 来 输出 ， 这 个 数 
学 函数 决定 了 神经 元 是 否 激 活 。 数 学 函数 可 以 是 线性 函数 、 阶 路 函数 、 正 负 号 函数 
或 非 线 性 连续 变化 函数 ， 如 sigmoid 函数 ， 双 曲线 或 高 斯 函数 。 这 些 函 数 也 称 为 传 
递 函数 ， 如 图 8-5 所 示 。 在 这 些 函 数 中 ， 最 简单 的 是 线性 函数 ， 其 输出 为 输入 的 线 



































sp — Ce) PTS 


信号 输入 ”权重 
图 84 人工 神经 元 模型 
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性 变化 ， 但 在 x1 处 饱和 。 其 激活 函数 的 逻辑 值 为 ， 当 5S >0 时 为 1， 当 S <0 时 为 
0。 其 他 的 函数 也 如 图 8-5 所 示 。 常 用 的 激活 函数 是 非 线性 的 ， 在 两 个 渐 近 值 0 和 1 
或 者 -1 和 1 之 间 连 续 变 化 的 ， 如 sigmoid PRZSCRIDUIHEL TE EJ PR c, CHE e I np t 
的 ， 当 $=0 时 ， 其 导数 dF/dS 最 大 。 
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Net — Net 一 一 
Out = Il+e en Out = tanh(Net/2) 
a) Sigmoid py Zt b) 双 曲 正切 函数 
out! Out | 
Net 一 一 Net 一 一 
Out = +1,Net>0 Out = 1, Net>0 
=—|,Net<0 =0, Net =0 
= 未 定义 ,Net=0 = 未 定义 ,Net<0 
c) 符号 函数 d) 阶 跃 函数 
Al8-5 数学 函数 图 


8.5.2 ”人工 神经 网 络 

为 了 模拟 人 脑 的 功能 ， 大 量 的 人 工 神经 元 是 相互 关联 的 。 人 工 神经 网 络 通常 被 
分 为 前 馈 和 反馈 两 种 类 型 。 在 前 馈 神 经 网 络 中 的 信和 号 从 神经 元 到 神经 元 的 流向 仅 为 
向 前 的 方向 ; 而 在 反馈 神经 网 络 中 ， 信 号 流向 既 可 以 为 向 前 的 方向 也 可 以 为 向 后 的 
方向 。 人 工 神经 网 络 可 能 有 不 同 的 构成 原理 和 原则 ， 但 是 这 些 网 络 都 可 以 学 习 。 学 
习 是 一 个 神经 网 络 获取 能 力 的 过 程 ， 进 行 学 习 后 ， 通 过 调整 其 内 部 参数 可 以 完成 某 
些 特定 的 任务 。 根 据 特定 的 神经 结构 考虑 ， 学 习 可 以 分 为 监督 学 习 或 无 监督 学 习 。 
8.5.3 前 馈 神经 网 络 
前 馈 神 经 网 络 是 由 一 层 或 多 层 非 线性 处 理 单元 组 成 。 在 一 个 简单 的 隐藏 层 中 ， 
前 馈 神经 网 络 的 输入 为 和 X eee, WEN Y, WE 8-6 所 示 。 图 8-6 中 所 
示 的 网 络 可 以 划分 为 多 层 ， 输 入 层 由 网 络 输入 组 成 。 其 次 是 隐藏 层 ， 它 由 多 个 平行 
放置 的 神经 元 组 成 。 每 个 神经 元 产生 的 输入 加 权 的 总 和 和 ， 并 将 结果 发 送 给 非 线 性 函 
Zio 的 形式 ， 该 函数 称 为 神经 元 函数 。 隐 藏 层 中 的 神经 元 按照 不 同 的 权重 求 和 获 
得 网 络 输出 ， 这 种 求 和 层 称 为 输出 层 。 输 入 层 和 输出 层 的 大 小 可 以 定义 为 网 络 输入 
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变量 和 输出 变量 的 个 数 。 在 网 络 定义 时 需要 指定 隐藏 层 神经 元 的 个 数 。 前 馈 神 经 网 
络 可 以 分 为 两 个 阶段 进行 运算 。 





=Y, 





输出 





=Y, 

















期 望 输出 
Z Z 


[8-6 前 向 神经 元 网 络 








8.5.3.1 神经 网 络 的 学 习 
前 馈 神经 网 络 对 应 一 组 输入 向 量 到 输出 向 量 的 映射 。 对 于 一 组 给 定 的 输入 X， 
输出 工 由 下 式 给 出 。 





Y-T(X) 

式 中 ,了 是 一 个 非 线性 的 运算 符 ， 它 依赖 于 所 考虑 的 神经 网 络 的 体系 结构 。 

通过 创建 一 个 适当 地 训练 集 ， 可 以 训练 一 个 神经 网 络 从 而 执行 蘑 些 任务 。 一 个 
训练 集 基本 上 是 一 组 输出 一 输入 向 量 对 (YK, XK), K =1、2.……m。 如 果 选 择 了 
合适 的 权重 ， 这 些 输 入 /输出 模式 可 能 匹配 。 

一 般 使 用 以 下 三 种 学 习 方 法 训练 神经 网 络 ; 

(1) 监督 学 习 ， 即 采取 一 定 的 训练 算法 帮助 学 习 ; 

(2) 无 监督 学 习 或 者 自学 习 算法 ; 

(3) 强化 学 习 。 

监督 学 习 方 法 中 ， 神 经 网 络 可 以 任意 分 配 隐 藏 层 的 初始 权重 。 由 此 得 到 的 输出 
与 期 望 的 输出 比较 ， 通 过 算法 调整 权重 值 直 到 误差 小 到 可 以 接受 。 这 样 的 持续 训练 
需要 大 量 输入 -输出 训练 集 。 训 练 结束 后 ， 神 经 网 络 不 仅 要 完成 训练 的 问题 ， 而 且 
应 该 能 够 解决 新 问题 。 

无 监督 学 习 方 法 中 ， 系 统 本 身 在 大 量 的 输入 中 自行 分 类 学 习 。 这 与 孩子 看 见 新 
的 事物 并 学 习 它 的 名 字 的 过 程 十 分 相似 。 

强化 学 习 方法 是 在 训练 之 前 由 专家 验证 整个 学 习 的 过 程 。 
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8.5.3.2 反 向 传播 学 习 算 法 

多 层 前 馈 神 经 网 络 最 常用 的 学 习 算法 是 反 向 传播 学 习 算法 。 图 8-6 中 ， 随 机 分 
配 了 隐 含 层 的 初始 权重 。 对 于 一 个 给 定 的 输入 ， 神 经 网 络 计算 得 到 输出 并 与 期 望 的 
输出 相 比 较 。 将 神经 网 络 计 算 输出 和 期 望 输 出 的 差 平方 构成 成 本 函数 ， 通 过 成 本 也 
数 调 整 权重 。 一 组 输入 生成 一 个 成 本 函数 ,该 成 本 函数 从 输出 层 开始 ( 反 向 传 
播 ) ， 用 梯度 下 降 算 法 求 最 小 值 的 方法 一 次 改变 一 个 权重 。 

考虑 输入 层 有 m 个 过 程 元 素 ， 隐 含 层 1 个 ,输出 层 个 ， 输 入 -输出 系统 为 
(X, d), ， 则 隐 含 层 第 q 个 元 素 的 网 络 输入 为 下 式 (8-9) 表示 。 














q = Èvit; j=l, m (8-9) 
网 络 输出 为 
A -aXv,x, (8-10) 
其 输出 作为 输出 层 的 输入 。 输 出 等 第 i 个 元 素 的 网 络 输入 为 
Neti = X} wz, = Swia (Evx;) q-l-,l (8-11) 
第 ;个 过 程 元 素 的 输出 为 
人 (8-12) 


上 式 表 明了 输入 信号 如 何在 神经 网 络 中 的 各 层 前 向 传播 。 
输出 层 神经 元 输出 的 误差 的 平方 为 


E, 2 E(d - i=l, n (8-13) 
用 梯度 下 降 算法 更 新 隐 含 层 到 输出 层 间 的 权重 。 
AW, B - n6E LO， (8-14) 
- = 76,2, (8-15) 
式 中 ，5 ,表示 输出 层 第 ;个 节点 的 误差 信号 ; n 表示 学 习 率 。 
权重 更 新 方程 为 
W,,(k +1) -W,(k) + 0E /6W, (k) (8-16) 


按照 该 方式 对 所 有 的 权重 进行 迭代 更 新 。 总 误差 变 得 非常 小 (接近 零 ) 时 ， 
认为 该 网 络 学 习 充 足 。 由 于 迭代 过 程 中 网 络 的 误差 向 后 传播 ， 因 此 称 为 反 向 传播 算 
can 

为 了 保证 误差 收敛 到 全 局 最 小 值 ， 在 式 (8-16) 中 加 入 惯性 因子 。 同 样 也 可 以 
采取 减 小 学 习 率 的 方法 提高 反问 传播 算法 的 性 能 。 

n(k+1) =un(k) u«1.0 (8-17) 

训练 神经 网 络 的 过 程 是 非常 费时 费力 的 。 如 果 隐 藏 神 经 元 的 层 数 增加 ， 或 隐藏 
层 的 层 数 不 止 一 个 ， 所 耗费 的 时 间 会 更 长 。 因 此 ， 神 经 网 络 的 训练 是 用 计算 机 程序 
脱 机 完成 的 。 这 意味 着 解决 实际 问题 时 ， 权 重 值 是 固定 的 。 

在 许多 实际 应 用 场合 中 ， 如 电气 传动 系统 ， 神 经 网 络 要 模拟 非 线 性 时 变 函 数 ， 
则 需要 持续 不 断 的 学 习 ， 这 种 类 型 的 神经 网 络 通常 被 称 之 为 自 适 应 神经 网 络 。 经 过 
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改进 后 的 快速 反问 传播 算法 ， 可 以 用 数字 信号 处 理 ( Digtial Signal Processing， 简 称 
DSP) 来 实现 调整 神经 网 络 的 权重 。 虽 然 在 大 多 数 应 用 场合 中 均 使 用 的 反 向 传播 类 
型 的 网 络 ， 但 是 对 于 一 些 特殊 类 型 的 问题 ， 建 议 使 用 递归 神经 网 络 (RNN), BIA 
神经 网 络 使 用 输出 层 反馈 到 前 一 层 ， 也 称 其 为 反馈 网 络 。 
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